SIEMENS 


https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109482123 


Siemens AG 2016 Todos los derechos reservados 


Garantia y responsabilidad 


Garantia y responsabilidad 


Nota 


Seguridad 
informa- 
cién 


Los Ejemplos de Aplicacion no son vinculantes y no pretenden ser completos en cuanto a 
los circuitos mostrados, equipamiento y eventualidad. Los ejemplos de aplicacién no 
representan soluciones especificas del cliente. Solo estan destinados a brindar soporte 
para aplicaciones tipicas. Usted es responsable de asegurarse de que los productos 
descritos se utilicen correctamente. Estos ejemplos de aplicacién no le eximen de la 
responsabilidad de utilizar practicas seguras en la aplicaci6n, instalacion, operacion y 
mantenimiento. Al utilizar estos ejemplos de aplicaci6n, reconoce que no podemos ser 
responsables de ningun dafio / reclamo mas alla de la clausula de responsabilidad 
descrita. Nos reservamos el derecho a realizar cambios en estos Ejemplos de aplicacion 
en cualquier momento sin previo aviso. 


No aceptamos ninguna responsabilidad por la informacion contenida en este documento. 


Se excluira cualquier reclamaci6n contra nosotros, basada en cualquier razon legal, que 
resulte del uso de los ejemplos, informacién, programas, datos de ingenieria y rendimiento, 
etc., descritos en este ejemplo de aplicacién. Dicha exclusi6n no se aplicara en el caso de 
responsabilidad obligatoria, por ejemplo, en virtud de la Ley de Responsabilidad por 
Productos de Alemania ("Produkthaftungsgesetz"), en caso de dolo, negligencia grave o 
lesion de la vida, el cuerpo o la salud, garantia de la calidad de un producto , ocultaci6n 
fraudulenta de una deficiencia 0 incumplimiento de obligaciones contractuales 
fundamentales ("Wwesentliche Vertragspflichten"). Los dafios por incumplimiento de una 
obligaci6n contractual sustancial se limitan, sin embargo, al dafio previsible, tipico del tipo 
de contrato, excepto en caso de dolo o negligencia grave 0 dafios a la vida, el cuerpo ola 
salud. 


Se prohibe cualquier forma de duplicacién o distribuciédn de estos Ejemplos de aplicacién o 
extractos de los mismos sin el consentimiento expreso de Siemens AG. 


Siemens ofrece productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que respaldan 
la operacion segura de plantas, soluciones, maquinas, equipos y / o redes. Son componentes 
importantes en un concepto holistico de seguridad industrial. Teniendo esto en cuenta, los 
productos y soluciones de Siemens se someten a un desarrollo continuo. Siemens 
recomienda encarecidamente que compruebe periddicamente si hay actualizaciones de 
productos. 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es necesario tomar las 
medidas preventivas adecuadas (por ejemplo, el concepto de proteccidn celular) e integrar cada 
componente en un concepto de seguridad industrial holistico y de vanguardia. Tercero 

También se deben considerar los productos que pueden estar en uso. Para obtener mas 


informacion sobre seguridad industrial, visitehttp://www.siemens.com/industrialsecurity. 


Para mantenerse informado sobre las actualizaciones de productos a medida que ocurren, registrese para obtener un producto: 


boletin especifico. Para mas informacion visite 
http://support.industry.siemens.com. 
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1 tarea 


1.1 Introduccién 


1 
1.1 


1.2 


Tarea 


Introduccion 


Los robots industriales son cada vez mas populares. Hoy en dia, se utilizan cada vez mas en 
maquinas e instalaciones. Su sistema mecanico estandarizado esta completamente desarrollado 
y es altamente flexible en términos de los posibles movimientos, por lo que un robot se ha 
convertido en la opcién preferida sobre los costosos equipos mecanicos especiales. Esto permite 
la producciédn desde el tamafio de lote uno hacia arriba, incluso sin modificaciones costosas en las 
maquinas y plantas. 


Sin embargo, desafortunadamente, el sistema de control de la planta y el controlador del robot son 
tipicamente dos sistemas diferentes. La comunicaci6n entre los dos controladores tiene lugar 
principalmente solo a nivel de bit y los programas de movimiento del robot se almacenan 
permanentemente en el controlador del robot y solo pueden ser Ilamados por el sistema de control de 
la planta. Por lo tanto, es relativamente dificil implementar una respuesta flexible del robot a eventos 
especiales de la planta. 

Ademas, la programacion del sistema de control de la planta y la del robot difieren en gran 
medida en su mayoria, de modo que ambos sistemas generalmente no pueden ser apoyados 
por una sola persona. Por tanto, los problemas de interfaz y coordinacién son inevitables. 


Requisitos 


El objetivo es integrar completamente el control del robot y el control de movimiento en el sistema de 
control de la maquina y la planta para hacer que el uso de un robot industrial en una planta de 
produccién sea mas facil y flexible. 


Los siguientes requisitos se aplican a la tarea de automatizacion: 


El robot debe ser totalmente programable y controlable mediante el sistema de control 
de la maquina y la planta (PLC). 


El robot se puede operar utilizando la misma HMI del PLC 0 la maquina (punto Unico 
de operacion). 


El diagnéstico del robot deberia ser posible en su totalidad utilizando el PLC. 


Deberia ser posible integrar funciones relacionadas como Safety Integrated 
y PROFlenergy y controlarlos mediante el PLC. 
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2.1 Resumen 
2 Solucion 


2.1 Vision general 


El objetivo es utilizar un controlador SIMATIC S7-1500 para controlar y operar completamente un 
robot industrial KUKA. Para ello, se utiliza la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation en el 
TIA Portal, que proporciona todos los bloques de funci6én necesarios. 


La comunicaci6n entre el controlador SIMATIC S7-1500 y el robot industrial KUKA se realiza 
a través de una conexién PROFINET. Todos los comandos y la informaci6n de estado entre 
el controlador SIMATIC y el robot se intercambian a través de esta conexi6n. 


Nota Con un controlador SIMATIC S7-1500 se pueden controlar simultaneamente hasta cinco 
robots industriales KUKA con la ayuda de la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation 
en el TIA Portal. 


Sin embargo, este ejemplo de aplicacién se limita a conectar un solo robot a un SIMATIC 
S7-1500. 


Representaci6n esquematica 


La siguiente representaci6n esquematica muestra los componentes mas importantes de 
la soluci6n: 


Figura 2-1 Descripcidn esquematica del ejemplo de aplicacién 


CPU SIMATIC 
‘$7-1516 


KR 6 R900 SIXX 
(KR AGILUS) 


KR C4. compacto 


@ pROFINET IE 


Con la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation, el controlador SIMATIC toma el 
control total del robot industrial KUKA. 


El robot industrial KUKA consta del controlador de robot KUKA KR C4 y el sistema mecanico 
del robot, el robot real. El intérprete de los comandos de la biblioteca de blogues KUKA.PLC 
mxAutomation esta instalado en el controlador del robot. El intérprete recibe los comandos 
del controlador SIMATIC y los ejecuta 

en el sistema mecanico del robot, incluida la transformacién cinematica. 
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2.2 Funcionalidad principal disponible 


Ventajas 


El control de un robot industrial KUKA mediante el controlador SIMATIC S7-1500 con la ayuda de 
la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation en TIA Portal ofrece las siguientes ventajas: 


Solo se requiere una conexi6n PROFINET para conectar el robot al controlador 
SIMATIC. 


Facil integracién del robot en TIA Portal en la configuracién de hardware del controlador 
SIMATIC mediante un archivo GSDML. 


Posibilidad de operar completamente las funciones mas importantes del robot utilizando el 
controlador SIMATIC mediante los comandos de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation. 


Opci6én para instruir movimientos del robot controlados por eventos en funcidn del estado 
de los sensores conectados al controlador SIMATIC. 


Operacion y diagndstico de la maquina o planta y el robot mediante una HMI 
comun. 


Alcance 


El ejemplo de aplicacién aqui descrito presenta un ejemplo del uso de la biblioteca de bloques 
KUKA.PLC mxAutomation en el TIA Portal y muestra qué funciones del robot se pueden 
controlar con la ayuda de los bloques de funcién mediante el controlador SIMATIC. 


El objetivo del ejemplo de aplicacién es familiarizarle con las funciones y opciones basicas 
de la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation en el TIA Portal y ayudarle a tomar 
decisiones y planificar sus propios proyectos y programas de usuario con un robot 
industrial KUKA. 


Para obtener una descripcién detallada de las funciones y el uso de la biblioteca de bloques 
KUKA.PLC mxAutomation, consulte la documentacio6n de KUKA para la biblioteca KUKA.PLC 
mxAutomation incluida en el capitulo "Enlaces y literatura" de esta documentaci6n o 
disponible en KUKA Roboter GmbH sitio web. 


Conocimiento requerido 


Este ejemplo de aplicaciédn no transmite, pero requiere conocimientos basicos sobre la creacién 
de un programa de usuario en el SIMATIC S7-1500 en el TIA Portal 0 la configuracién de 
hardware. 


Ademas, este ejemplo de aplicacién no es una introduccién a la robdtica. También se 
requieren conocimientos basicos del uso y las opciones de un robot industrial. 


2.2 Funcionalidad principal disponible 


A continuacién se muestra una descripcidn general de las funciones que ofrece la biblioteca de blogques KUKA.PLC 


mxAutomation: 


Funciones administrativas: 
Encienda el robot, verifique el estado actual del robot, lea / escriba los datos de la herramienta y los datos base, use los 


periféricos del controlador del robot, lea / escriba los datos del interruptor de limite. 


Programacion de movimiento: 
Mueva la cinematica del robot en lineas rectas, arcos circulares o trayectorias de velocidad 
optimizada. Mueva los ejes del robot en modo jog. 


Control de ejecuci6n del programa: 
Interrumpa, continue o cancele los programas del robot almacenados permanentemente en el robot 


controlador. 
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2.3 Componentes de hardware y software 


Interrumpir la programacion: 
Defina, active / desactive las interrupciones en el controlador del robot y compruebe el 
estado actual. 


Acciones de conmutaci6n relacionadas con la ruta: 
Defina y active condiciones de disparo para funciones de conmutaci6n relacionadas con la trayectoria o la 


distancia. 


Funciones de diagnostico: 
Lea los mensajes de error, las sefiales de diagnéstico y el estado del robot. 


Funciones especiales: 
Ensefie y almacene los puntos de control en el controlador del robot, realice una prueba de rotura y lea / 


escriba los valores del sistema. 


Uso de la opcién de seguridad SafeOperation de KUKA al operar el robot a través de 
una HMI comutn sin usar el panel de control KUKA smartPAD. 


Al controlar un robot industrial KUKA mediante un controlador SIMATIC S7-1500 con la ayuda 
de la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation, se debe considerar la posibilidad de 
utilizar adicionalmente la opcién de seguridad KUKA SafeOperation. Sin embargo, si desea 
mover el robot en modo JOG a través de una HMI comun sin utilizar el panel de control KUKA 
smartPAD, es obligatorio utilizar la opcié6n de seguridad KUKA SafeOperation. 


Para obtener informaci6n relacionada con la opcién de seguridad SafeOperation de KUKA, consulte 
el capitulo 5.2 de esta documentaci6n o Ilame a la linea directa de KUKA Roboter GmbH. 


2.3 Componentes de hardware y software 


2.3.1 Validez 


Esta aplicacion es valida para 
STEP 7 TIA Portal V13 SP1 0 superior Version 
de firmware S7-1500 V1.5 o superior 


KUKA.PLC mx Biblioteca de bloques de automatizaci6n versién V2.0.2 0 superior 


2.3.2 Componentes utilizados 
Esta aplicacién fue creada con los siguientes componentes: 


Componentes de hardware 


Tabla 2-1 Componentes de SIEMENS 


Componente No. Numero de articulo Nota 
CPU SIMATIC 1 6ES7 516-3AN00-0ABO Version de firmware: V1.5 
S7-1516 
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2.3 Componentes de hardware y software 


Tabla 2-2 Componentes de KUKA 


Componente No. Numero de articulo Nota 
KR C4 compacto 1 Controlador de robot 
con firmware V8.3 
KR 6 R900 SIXX 1 Robot 
(KR AGILUS) 


Componentes de software 


Tabla 2-3 Componentes de SIEMENS 


Componente No. 


TIA Portal V13 


Numero de articulo 


Nota 


PASO 7 1 


Profesional 


6ES7 822-1AE03-0YA5 


Version: V13 SP1 


Tabla 2-4 Componentes de KUKA 


KUKA.Profinet 


ControladorDispositivo 


Componente No. Numero de articulo Nota 
KUKA.PLC 1 00-233-923 Version: V2.0.2 
mxAutomation 
KUKA.Profinet 1 00-244-976 Version: V3.2 
Dispositive Le permite operar el robot como 
un dispositivo PROFINET. 
O alternativamente: 1 00-244-984 Version: V3.2 


Alternativa al dispositivo 
KUKA.Profinet: 

Le permite operar el robot como 
un dispositivo PROFINET 

0 como controlador. 


Archivo KUKA GSD 1 
para KR C4 
con firmware V8.3 


Version: V2.25 
Fecha de creacion: 08/08/13 


Proyectos y archivos de muestra 


Tabla 2-5 


La siguiente lista contiene todos los archivos y proyectos que se utilizan en este ejemplo. 


Componente 


109482123 S7-1500_KUKA_ 


mxAutomation_DOKU_v10_en.pdf 


Nota 


Este documento. 
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3.1 Disefo de un robot industrial KUKA 


3 


3.1 


Lo esencial 


El objetivo de este capitulo es describir las funciones basicas y proporcionar informacién 
basica para el uso de un robot industrial KUKA junto con la biblioteca de bloques 


KUKA.PLC mxAutomation. 


Disenho de un robot industrial KUKA 


Un robot industrial KUKA consta generalmente de los siguientes componentes. 


Figura 3-1 Disefio de un robot industrial KUKA 


Tabla 3-1 Disefio de un robot industrial KUKA 


No. Componente Funcion 
1 Manipulador El manipulador es el sistema 
mecanico real del robot, es decir, la 
cinematica que ejecuta los 
comandos. 
2 panel de control smartPAD El panel de control del smartPAD le permite 
3 Cable de conexién / smartPAD realizar y verificar la configuracion en el 


controlador del robot. Asimismo, el panel de 
control se puede utilizar para mover el robot de 
forma manual y automatica. 


Controlador de robot 


Cable de conexi6n / cable de datos 


Cable de conexi6n / cable de motor 


El controlador del robot coordina los 
movimientos del robot. Este controlador 
calcula la coordenada 

transformacién para los movimientos del robot 
y controla los motores del eje del robot. 


El controlador del robot también puede contener las 
unidades de potencia para los motores de los ejes del 


robot. 
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3 conceptos basicos 


3.2 KUKA.PLC mxAutomatizacion 
3.2 KUKA.PLC mx Automatizacion 


3.2.1 Visi6n general 


La siguiente figura proporciona una descripcién general funcional del paquete de 
funciones KUKA.PLC mxAutomation. 


Figura 3-2 Vista general de las funciones proporcionadas por KUKA.PLC mxAutomation 


SIMATIC 


SOCIEDAD ANONIMA 


PROFINET IE 


KUKA 


Controlador de robot KR C4 
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3 conceptos basicos 


3.3 Comportamiento del bloque segun el estandar PLCopen 


El paquete de opciones KUKA.PLC mxAutomation para un robot industrial KUKA consta de 
dos partes: 


Una biblioteca de bloques para controlar un robot industrial KUKA desde un controlador 
SIMATIC. 


Un intérprete en el controlador del robot que interpreta los comandos de los bloques de 
funcion del controlador SIMATIC y los transmite a la planificacién de la trayectoria del robot. 


3.2.2 Biblioteca de bloques de automatizaci6n KUKA.PLC mx 


La biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation ofrece diferentes bloques para controlar un 
robot industrial KUKA. Las funciones deseadas del robot KUKA se pueden seleccionar 
simplemente Ilamando al bloque correspondiente de la biblioteca de bloques. 


La llamada de un bloque de funci6n de la biblioteca de bloques transfiere los 
comandos respectivos al controlador de robot KUKA, donde se interpretan. 


3.2.3 Intérprete en el controlador de robot KUKA 


El intérprete del controlador de robot KUKA recibe los comandos de los bloques de funcién 
de la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation en el controlador del robot y los 
almacena en una memoria intermedia. En el momento adecuado, los comandos se 
transfieren desde la memoria intermedia a la planificacidn de la trayectoria del robot para 
que el robot ejecute las funciones indicadas mediante el controlador SIMATIC. 


3.3 Comportamiento del bloque segutn el estandar PLCopen 


El comportamiento de los bloques de funci6n de la libreria de blogues KUKA.PLC mxAutomation 
sigue el estandar PLCopen. 


3.3.1 Entradas y salidas de los bloques 


Los bloques de la libreria de bloques KUKA.PLC mxAutomation siempre cuentan con las 
siguientes entradas y salidas: 


Figura 3-3 Ejemplo de un bloque de la libreria de bloques KUKA.PLC mxAutomation 
“FB921 
"KRC_MoveDirectAbsolute” 


-- == EN 

—— AxisGroupidx 
© —= ExecuteCmd 
---—= Position Busy — --- 
0 — Velocity Active — --- 
J — Acceleration Done — --- 

CoordinateSyst Aborted — -- 

-—em Error = --- 
--- —= Approximate ErrorlD — --- 
J —= BufferMode ENO — 


S7-1500 / mx Automatizaci6n 


Pagina del Customer Support con numero ID 109482123, V1.1, 01/2016 1 2 


Siemens AG 2016 Todos los derechos reservados 


3 conceptos basicos 


3.3 Comportamiento del bloque segun el estandar PLCopen 


3.3.2 


Tabla 3-2 Interfaces de bloque segun el estandar PLCopen 


Interfaz Funcion 

Entradas 

AxisGroupIdx Selecciona el robot a controlar. 

ExecuteCmd Inicia la funcidn mediante un flanco ascendente en la 
entrada del bloque. 

Salidas 

Ocupado La funci6n del robot instruida a través del bloque 
de funciones se transfirié al controlador del robot. 

Activo El movimiento instruido a través del bloque de funciones 
esta siendo ejecutado actualmente por el robot. 

Hecho La ejecuci6n del movimiento por parte del robot 
se ha completado con éxito. 

Abortado Se canceld la ejecucién del bloque de 
funciones o el movimiento. 

Error Se ha producido un error al ejecutar el bloque 
de funciones. 

ErrorID Cédigo de error para la especificacion exacta de la 
causa del error. 


Ejecuci6n encadenada de bloques de biblioteca 


Con un flanco ascendente en la entrada ExecuteCmd, el bloque de funci6én seleccionado transfiere el 
comando para ejecutar la funcién de robot deseada al controlador del robot. A través de la salida 
Ocupado del bloque de funciones, esta transferencia se devuelve al programa de usuario. 


Si se van a ejecutar varios bloques de funcidn de la biblioteca de bloques uno tras otro, se pueden 
transferir al controlador del robot en rapida sucesién. Cada vez que un bloque de funciones 
iniciado por un flanco ascendente establece la salida Ocupado, el comando se transfiere al 
controlador del robot y se puede iniciar el siguiente bloque de funciones. 


Si la salida Ocupado del bloque de funciones iniciado no esta configurada, la memoria intermedia en el 
controlador del robot esta llena y el programa de usuario debe esperar hasta que el robot haya 
procesado los comandos 0 el procesamiento del bloque de funciones se cancelé debido a un error o 


debido a la inicio de otro bloque de funciones. 


Los bloques de funciones devuelven al programa de usuario los errores que se han producido a través de la 


salida Error. Los abortos o la sustituci6n del procesamiento de bloques por el inicio de otro bloque de 


funciones se sefalizan a través de la salida cancelada. 


Ejemplo de llamada encadenada de bloques de funcién 


La siguiente figura muestra un ejemplo de la llamada de cuatro funciones de movimiento a través de los 


bloques de funcidén de la biblioteca de bloques, por ejemplo, el bloque de funcién KRC_MoveLinearAbsolute, 


que se almacenan en el bufer en el controlador del robot y se ejecutan uno después del 


otro. 
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3.3 Comportamiento del bloque segUn el estandar PLCopen 


Figura 3-4 Secuencia de sefiales para th e llamada encadenada de bloques de funcién 


biecutar ® 
[ l Tiempo 


aor 
4 Tiempo 
Active 1 Z ' 
; \ Tempe 
piecho H i 7 


1 
{ 2 I J l Tiempo 
! 


t 
H 1 
fiecutar y 1 
[ 1 ( 3 ) l Tiempo 


Il \ | 
v \ 1 


blecutar 
I ( 3 ) l Tiempo 


yore % i 4 


[ l Tiempo 
Activo Y 1 
A ! \ 

1 [ l f Tiempo 
A Hecho ¥ 

2 | Tiempo 


Y 


1 
1 
becutar . 
a 3 | 
Tiempo 
co i 4 
Active Y ( 4 yt i, 
SS Se 


Tiempo 


afecho 


[ l { 6 ’ Tiempo 


Tabla 3-3 Explicacién de la secuencia de sefales 


No. Explicacion 
1 Un flanco ascendente en la entrada Ejecutar de la primera funcién de movimiento inicia la secuencia de 
movimiento. 
2 Una vez que la funcién de movimiento indica Ocupado, la siguiente funcién de movimiento puede iniciarse con 


un flanco ascendente en la entrada Ejecutar. 


3 Debido al almacenamiento en bufer de la funci6n de movimiento en el controlador del robot, el 
movimiento se activa cuando se completa la funcién de movimiento anterior. 


4 Si la funcién de movimiento indica Hecho, el movimiento se ha completado y la entrada Ejecutar se 
puede restablecer. 


5 Si la memoria intermedia de trabajos en el controlador del robot no puede aceptar mas trabajos, la sefal de 
ocupado se retrasara hasta que se puedan transferir nuevos trabajos al controlador del robot. 


6 Con la sefial Done de la ultima funcidn de movimiento de la secuencia, el movimiento 
La secuencia ha sido completamente procesada. 
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4 Generaci6n de programas 


4.1 Conexién del robot KUKA al SIMATIC S7 


4 


Nota 


4.1 


4.1.1 


4.1.2 


4.1.3 


Generacion de programas 


El objetivo de este capitulo es ofrecerle una explicacién basica de como crear un programa 
de usuario para controlar un robot KUKA utilizando la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation. 


Para obtener informacion mas detallada sobre la funcion y los parametros de los bloques de la 
biblioteca KUKA.PLC mxAutomation, consulte la documentacién de KUKA correspondiente. 


Conexion del robot KUKA al SIMATIC S7 


Robot como dispositivo PROFINET IO 


El robot KUKA esta integrado en la configuracién de hardware del proyecto TIA Portal como 
dispositivo PROFINET IO. El robot se integra a través de un archivo GSDML para integrarse 
adicionalmente en el TIA Portal que contiene la descripci6én del hardware del robot y los posibles 
telegramas de datos para el intercambio de datos entre el controlador SIMATIC y el robot. 


Instalacion del archivo GSDML del robot 


El archivo GSDML del robot generalmente se suministra con el robot o la 
documentaci6n del robot 0 puede obtenerse del departamento de servicio de KUKA. 


El archivo GSDML se puede integrar en el TIA Portal mediante la funci6n de gesti6n de 
archivos GSD. 


Figura 4-1 Importacién del archivo GSDML 


A Siemens - C:\Users\Siemens\Documents\Automatisierung\KUKA_Messe_V13_StandAlone_V13_SP1_ohneSafety\KUKA_Messe_V1 


Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help 


hy yy a Save project = x E t Settings 


} Settings 
Project tree 


ms Go offline A? ir ig x = a 


{unt 


Support packages 


Manage general station description files ( 
Start Automation License Manager 


[® Show reference text 


LU Global libraries 


Wi Add new device 


Integraci6n del robot en la configuracion del hardware 


Cuando el archivo GSDML se ha integrado en el TIA Portal, el controlador de robot KUKA KR C4 
con la versién de firmware adecuada se puede integrar en la configuraci6n de hardware del TIA 
Portal mediante la funcidén de arrastrar y soltar. 


Al hacer doble clic en el controlador del robot en la configuracién de hardware, puede 
configurar los componentes para el intercambio de datos con el controlador SIMATIC. 


Para poder intercambiar los datos necesarios para controlar el robot utilizando el controlador 
SIMATIC, configure el telegrama de intercambio de datos requerido con el controlador del robot 
en la configuracién de hardware. Para ello, utilice arrastrar y soltar para integrar al menos el 
telegrama para 256 entradas y salidas digitales de la seleccién del telegrama en el 

componente del controlador de robot de la configuracién de hardware. 
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4 Generacién de programas 


4.1 Conexién del robot KUKA al SIMATIC S7 


Nota 


Figura 4-2 Seleccién del robot KUKA del catalogo de hardware 
Hardware catalog 


be) 
= 
o 
a 
= 
+ 
<Search> (iy | {iat | . 
o 
(4 Filter Pa 
» i} Controllers 1S 
> HM 
» [ig PC systems Q 


> [ii Drives & starters 
> [ig Network components 
> i] Detecting & Monitoring 
» [ij Distributed 110 
> [igi Field devices 
> [ij Other field devices 
> [i PROFINETIO 
> [i Drives 
» [ig Encoders 


KR C4 Device V8.3 


$]00} BUIIUD [cc 


Article no.: 


Version: (GSDML-V2.25-KUKARG v 
Description: 
PROFINETIO 


> [i KUKA Roboter GmbH 
~ [jj KUKA Robot Controller 


sauesqry E | 


> [ig Ident Systems 
> [i Sensors 
> (i PROFIBUS DP 


Figura 4-3 Intercambio de datos entre el controlador SIMATIC y el robot 


KUKA_Messe_V 


UKA_CPU1516 [CPU 1516-3 PNIDP] > Distributec > PROFINET 1O-System (100): PN/IIE_1 > KR 


SP1_ohneSafety + KUKA 


Td Tosi ow [ub Network view _ JET Davie vew l 


rao <4 | | Device overview 
= YW — Module Reck Slot laddress «= Qaddress «Type. Anicle no. Furnwere 
~ KRCE ° ° KRC4 Device V8.3 ves 
> Imeriace? ° oxt RC 
o 


Figura 4-4 Telegrama de datos 


nen 
V8.3 


Opcionalmente, telegramas adicionales o extensiones de telegramas para funciones opcionales 
como Safety Integrated se pueden integrar en el controlador del robot en este punto. Ent. 


En la configuracién de hardware del TIA Portal, utilice la funci6n de arrastrar y soltar para integrar el 
telegramas adicionales en el controlador del robot. 
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4 Generaci6on de programas 


4.1 Conexidn del robot KUKA al SIMATIC S7 


4.1.4 Conexi6n del SIMATIC S7 al robot 


Por ultimo, utilice una conexi6n PROFINET para conectar el controlador del robot al 
controlador SIMATIC. Para ello, asigne direcciones IP adecuadas en los dispositivos 
individuales o en la configuracién del hardware. 


Opcionalmente, un dispositivo HMI utilizado para controlar y supervisar las funciones del robot se 
puede integrar en la configuracién en este punto. 


Figura 4-5 Conexion del robot, controlador SIMATIC y HMI 


KUKA_Messe_V13_StandAlone_V13_SP1_ohneSafety > Devices & networks 


= Topology view | Network view |[fl¥ Device view | 


ge Network 2} Connections | Hi “ | & f @sz A 


KUKA_HML_TP... KRC4 KUKA_CPU1516 


‘P1500 Comfort KR C4 Device V8.3 CPU 1516-3 PNi... 
KUKA_CPU1516 


4.1.5 Control de varios robots con un SIMATIC S7 


Con un controlador SIMATIC adecuado, se pueden controlar hasta cinco robots KUKA 
por separado en la configuraci6n estandar con la ayuda de la biblioteca de bloques 
KUKA.PLC mxAutomation. 


Para ello, el bloque de datos suministrado con la libreria de blogues KUKA.PLC mxAutomation 
ofrece cinco conjuntos de datos para el intercambio de datos entre el controlador SIMATIC y el 
robot. 

La asignacién de los datos al robot correspondiente se realiza a través de las direcciones de 
telegrama definidas en el rango de E/S del controlador SIMATIC como se define en la 

configuracién de hardware. 

La asignacién de los bloques de funci6n o funciones del robot a los robots individuales en el programa 
de usuario se realiza a través de la entrada AxisGrouplIdx de los bloques que representan 

el indice de la matriz de datos en el bloque de datos MxADBRobots. 


Sin embargo, esta funcionalidad se explicara en detalle en los siguientes capitulos. 


Figura 4-6 Grupo de datos para 5 robots en el bloque de datos MxADBRobots 


Serekhh PRREBGE ET 

MxADBRobots 

Name Data type Offset Start value F 

1 @~ Static 
2 <)*® ~ KRC_AxsGroupRefArr | Array{1..5] of “AXIS_GROUP_REF* |=)[-¥ | 0.0 
3 a = > KRC_AxisGroupRefArr[1] “AXIS_GROUP_REF™ 0.0 
4 <a = > KRC_AxisGroupRefArr[2] “AXIS_GROUP_REF™ 736.0 
5 a = >» KRC_AxisGroupRefArr[3] “AXIS_GROUP_REF™ 1472.0 
6 <a = >» KRC_AxisGroupRefArr[4] “AXIS_GROUP_REF* 2208.0 
7 <= PD KRC_AxisGroupRefarr[5] *AXIS_GROUP_REF™ 2944.0 
6 <8 PLC_SYS_TICK_CNT Dint 3680.0 0 
9 as PLC_TICKS_PER_SEC Int 3684.0 0 
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4 Generacion de programas 


4.2 Importaci6én de la biblioteca de bloques 


4.2 


4.2.1 


Nota 


4.2.2 


4.2.3 


Importando la biblioteca de bloques 
Extrayendo la biblioteca de bloques 


Antes de poder utilizar la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation en su programa de 
usuario, debe aplicar los bloques de funcidén de la biblioteca de bloques a su proyecto TIA Portal. 


La biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation para TIA Portal se suministra como una biblioteca global 
desde la cual todos los bloques de funcidn de la biblioteca de bloques se pueden aplicar a un proyecto de TIA 
Portal mediante la funci6n de arrastrar y soltar. 


Para poder utilizar la biblioteca global para TIA Portal, extraiga el archivo de la biblioteca 
global a una ubicaci6n adecuada en el disco duro de su programador. 


La biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation para TIA Portal se puede solicitar al servicio 
técnico de KUKA Roboter GmbH o a la linea directa de la empresa. 


Abrir la biblioteca de bloques 


Después de extraer, puede utilizar las funciones de acceso del TIA Portal para abrir la biblioteca 
global. 


Figura 4-7 Apertura de la biblioteca de bloques 


v | Global libraries 

> LL) Buttons-and-Switches 

> LL] Long Functions 

> LL] Monitoring-and-control-objects 


{ii 


> LL Documentation templates 
> LU Winac_wpP 


La biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation se almacena en la biblioteca global como 
copia maestra. 


Transferencia de bloques al programa de usuario 


Simplemente use arrastrar y soltar para transferir la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation 
desde la biblioteca global a su programa de usuario. Transfiera los tipos de datos de PLC necesarios y 
los bloques de funci6n a su proyecto de TIA Portal. 


Primero arrastre el objeto incluido en las copias maestras de la biblioteca global en tipos de 
datos de PLC a la carpeta de tipos de datos de PLC en su proyecto. En esta carpeta, se crea 
automaticamente una subcarpeta que contiene todos los tipos de datos de PLC de la biblioteca 
de bloques KUKA.PLC mxAutomation. 


A continuaci6n, arrastre el objeto incluido en Bloques de programa a la carpeta Bloques de 
programa de su proyecto TIA Portal. También en esta carpeta se crea automaticamente una 
subcarpeta que contiene todos los bloques de funcién de KUKA.PLC mxAutomation 


biblioteca de bloques. 
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4 Generacion de programas 


4.3 Estructura basica del programa 


Figura 4-8 Transferencia de bloques y tipos de datos del PLC al programa de usuario 


¥ | Global libraries 
a ty ei [a . 
> LU Buttons-and-Switches 
> LL] Long Functions 
> LL Monitoring-and-control-objects 
> LL] Documentation templates 
> LU winac_we 


KUKA_mxAutomation_V2 


+a Types 
~ |) Master copies 
~ [Esl PLC data tyes 


ti Copy of User Datatypes in KUKA_mxAutomation_V20 


~ E:| Proaram blocks 


2 Copy of Function Blocks in KUKA_mxAutomation_V20 


> iP) Common data 


Ahora su proyecto de TIA Portal incluye todos los tipos de datos y bloques de funcién necesarios de 
la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation. Ahora puede utilizar las funciones de la biblioteca 
de bloques en su programa de usuario. 


4.3 Estructura basica del programa 


4.3.1 Concepto 


Conceptualmente, el intercambio de datos entre el controlador SIMATIC y el robot KUKA con la 
ayuda de la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation sigue la funcionalidad del 
controlador SIMATIC. Sin embargo, este concepto debe implementarse en el programa de 
usuario del controlador SIMATIC utilizando los bloques de biblioteca correspondientes. 


Figura 4-9 Concepto de intercambio de datos entre SIMATIC y robot 
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4 Generacion de programas 


4.3 Estructura basica del programa 


4.3.2 


4.3.3 


En el bloque de organizacién donde se va a procesar el programa del robot, esto requiere que la 
funcién de lectura de datos del robot desde el controlador del robot se llame como el primer bloque. 
Como ultima funci6n en el bloque de organizacién, coloque los datos calculados de escritura en la 
funcién del controlador del robot. Entre estos dos bloques, puede colocar los bloques de funcién para 
implementar el programa de robot real en el controlador SIMATIC. 


Para la llamada del programa de robot en el controlador SIMATIC, generalmente es 
suficiente utilizar el bloque de organizacién estandar (ciclo principal u OB 1). 


Estructura del programa 


Para estructurar un programa de usuario para el control de un robot industrial KUKA utilizando 
la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation, podemos ofrecer la siguiente 
recomendaci6n: 


Para cada robot que se va a controlar mediante el controlador SIMATIC, se debe utilizar un 
bloque de funcién independiente que se llama en el OB de ciclo de programa (OB 1). 


Dentro del bloque de funciones de un robot, el bloque para leer los datos del robot 
debe llamarse en la primera red y el bloque para escribir los datos del robot debe 
llamarse en la ultima red. 


Las llamadas, entre las llamadas anteriores, de los otros bloques de funcién de la 
biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation también se pueden dividir en otros 
bloques de funci6n estructurados por funcidn. 


Todas las Ilamadas de bloques de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation deben 
implementarse como llamadas de instancias multiples en los bloques de llamada. 


Leer datos del robot 
El blogue KRC_ReadAxisGroup (FB 953) de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation le 


permite leer los datos del controlador del robot en la gestién de datos interna de la 
biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation. 


Figura 4-10 Leer datos del robot 


YFB953 
"KRC_ReadAxisGroup” 
-- == EN 
0 —= AxisGroupldx Error — --- 
/ — InputStartByte ErrorlD — --- 
--- = FirstScanBit ENO — 


Esto proporciona los datos del robot 0 controlador de robot al programa de usuario en el 
controlador SIMATIC para los otros bloques de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation. 


La asignaci6n de los datos al robot correspondiente conectado al controlador SIMATIC se 
realiza a través de la entrada AxisGroupIdx que corresponde al indice de la matriz de datos 
en el bloque de datos MxADBRobots y la entrada InputStartByte que informa al bloque de la 
direccién de telegrama del robot desde el IO gama del controlador SIMATIC. 


Entonces, solo el indice de la entrada AxisGroupIdx se puede utilizar para asignar el robot a 
los bloques de programa del programa del robot en SIMATIC. 
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4.4 Programacion de funciones basicas 
4.3.4 Datos de proceso en SIMATIC S7 
Después de leer los datos del controlador del robot, todos los bloques de funci6dn de la 


biblioteca KUKA.PLC mxAutomation se pueden utilizar y llamar. Los bloques utilizan los datos 
leidos almacenados en el bloque de datos MxADBRobots. 


4.3.5 Escribir datos en el robot 


Después de procesar el programa de robot en el controlador SIMATIC, el bloque 
KRC_WriteAxisGroup (FB 954) de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation transfiere los 
datos del bloque de datos MxADBRobots al robot definido por la direccién del 
telegrama. 


Figura 4-11 Escribir datos en el robot 


UFB954 
*KRC_WiteAxis Group™ 
= EN 
—— AxisGroupidx Error — --- 
OutputSta rtByt ErrorlD — --- 
‘= ENO — 


Al ingresar las direcciones de telegramas del robot para lectura / escritura, asegurese de 


que la asignaci6n sea correcta. De lo contrario, puede ocurrir un comportamiento 
inesperado del robot. 


4.4 Programaci6n de funciones basicas 


4.4.1 Encender el robot 


El robot se enciende mediante el bloque KRC_AutoExt. Esto requiere que las entradas del 
bloque se operen en una secuencia de sefial especifica y dependiendo de las salidas del 
bloque. 


Nota Para poder operar el robot utilizando la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation, el 
controlador del robot debe estar en modo EXT. Puede que sea necesario seleccionar primero este 
modo utilizando el interruptor de Ilave del KUKA SmartPad. 
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4 Generacién de programas 


4.4 Programacion de funciones basicas 


Figura 4-12 Encendido del robot mediante el bloque de funciones KRC_AutoExt 


FB900 
"KRC_AutoExt" 


== EN 


O —= AxisGroupidx 
S€ == MOVE_ENABLE 


se — CONF_MESS 
se — DRIVES_OFF 
se — DRIVES_ON 
se — EXT_START 
se — RESET 

se — ENABLE_Ti 
s© — ENABLE_T2 
se — ENABLE_AUT 
se — ENABLE_EXT 


Valid — --- 
RC_RDY1 —— --- 
ALARM_STOP — --- 
USER_SAFE — --- 
PERI_RDY — --- 
ROB_CAL — --. 
10_ACTCONF — --- 
STOPMESS — --- 
INT_E_STOP — --- 
PRO_ACI—-- 
APPL_RUN — --- 
PRO_MOVE —-.- 
ON_PATH — --- 
NEAR_POSRET — --- 
ROB_STOPPED — --- 
T1-—-- 
™32—.. 

aa - 
exI—.. 


ENO — 


El encendido del robot mediante el bloque KRC_AutoExt se realiza mediante la 


siguiente secuencia de sefiales. 


Figura 4-13 Secuencia de sefales estandar para encender el robot 


KRC_AutoExt 


KRC_AutoExt 
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4.4 Programacion de funciones basicas 


Tabla 4-1 Explicacién de la secuencia de sefiales 


No. 
1 


Explicacion 


Para poder operar el robot utilizando la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation, 
primero debe seleccionarse el modo EXT en el blogue KRC_AutoExt. Esto se logra 
configurando la sefial ENABLE_EXT en el bloque de funciones. 

Nota: 

El cambio al modo EXT solo es posible si este modo esta seleccionado en el robot. 


Luego configure las sefiales de entrada MOVE_ENABLE y DRIVES_OFF del bloque. El 
robot responde a estas sefiales configurando la sefal de salida ALARM_STOP. 


Luego configure la sefial de entrada DRIVES_ON. 

El robot responde indicando que la periferia esta lista a través de la sefial de salida 
PERI_RDY. 

Una vez que la periferia esta lista, puede restablecer las sefales de entrada DRIVES _ON en el 
bloque. 


Luego, reconozca cualquier mensaje pendiente en el controlador del robot configurando la 
entrada CONF_MESS. 


Después de reconocer los mensajes, el robot establece la salida STOPMESS del bloque como una 
sefial de retroalimentaci6n. 


La entrada CONF_MESS se puede restablecer después de la sefial de retroalimentacién del robot. 


Luego, encienda el robot configurando la sefial EXT_START. 
El controlador del robot indica que esta listo para funcionar y el robot se enciende 
correctamente configurando la sefial de salida PRO_ACT. 


Ahora el robot esta encendido y puede manejarse con los bloques de funcién de 
la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation. 


Nota Un bloque preparado de SIEMENS Robotics Support esta disponible para encender el 
robot. Puede obtenerse de la direccién que figura en el Apéndice. 


4.4.2 Inicializando el robot 


Antes de que se puedan intercambiar datos entre SIMATIC S7 y el robot, se debe inicializar 
la interfaz KUKA.PLC mxAutomation. Se inicializa llamando al bloque KRC_Initialize. 


La inicializacién exitosa de la interfaz se devuelve al programa de usuario a través de la 
salida Done. 


Ademas, el bloque devuelve los ID de version del intérprete KUKA.PLC mxAutomation y la 
biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation y el numero de serie de 
el controlador del robot: 


Numero de serie del controlador de robot: KRC_Serial 


Version del intérprete: KRC_Major. KRC_Minor. KRC_Revision Version 


de la biblioteca de bloques: PLC_Major. PLC_Minor. PLC_Revision 
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4.4 Programacion de funciones basicas 


Figura 4-14 Inicializaci6n del robot 
YFB930 
"KRC_Initialize" 

Done — --- 
Error — --- 
ErrorlD — --- 
KRC_Serial — --- 
KRC_Major — --- 
KRC_Minor — --- 
KRC_Revision — --- 
PLC_Major — --- 
PLC_Minor — --- 
~— EN PLC_Revision —— --- 

0 —= AxisGroupidx ENO — 


4.4.3 Comprobaci6n del estado del robot 


El estado del robot o el estado actual del robot debe determinarse mediante varios 
bloques de funci6n de la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation. 


Comprobacion del estado del robot 


El bloque de funciones KRC_ReadMXAStatus le permite determinar el estado actual 
de la interfaz de datos de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation. 


Figura 4-15 Comprobacién del estado del robot 


‘FB9I06 
"KRC_ReadMXAStatus™ 


Status —— --- 

Error = --- 

--== EN ErrorlD — --- 
—— AxisGrouplidx ENO — 


A través del tipo de datos del PLC MXA_STATUS, la informacién de estado se devuelve en 
una Salida del bloque que puede tener los siguientes estados: 


Los bloques de funcidn de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation no pueden intercambiar datos 
con el controlador del robot. 


Hay un error activo en la interfaz de datos. 


El intérprete del controlador del robot no esta activo, en espera o procesando un 
programa actualmente. 


El robot se detuvo y todas las instrucciones se cancelaron. 


Leer mensajes de error del controlador del robot 


El bloque de funciones KRC_ReadkKRCError le permite determinar el error actual 
estado del controlador del robot. 
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4 Generacion de programas 


4.4 Programacion de funciones basicas 


Figura 4-16 Lectura de mensajes de error del controlador del robot 


%FB910 
"KRC_ReadKRCError™ 
Done — --- 
Error — --- 
ErrorlD —— --- 
STOPMESS — --- 
MessageCount — --- 
Messagel —— --- 
Message2 — --- 
Message3 — --- 
Message4 —— --- 
Message5 — --- 
Message6 — --- 
Message7 —— --- 
== EN Messages —— --- 
) —= AxisGroupldx Message9 — -- 
false — ExecuteCmd Message10 — --- 
O— Offset Eo 


El controlador del robot contiene un bufer de mensajes para varios mensajes de error. Con una 
llamada del bloque de funciones KRC_ReadKRCError, se pueden leer simultaneamente hasta 
diez mensajes del bufer de mensajes. Ademas, el bloque contiene una entrada de 
compensacién que le permite leer los mensajes de error restantes en grupos de diez mensajes. 


Nota Los mensajes de error del controlador del robot deben confirmarse a través de la 
entrada CONF_MESS del bloque de funci6n KRC_AutoExt de la biblioteca de bloques 
KUKA.PLC mxAutomation. 


Escaneo de sefiales de diagnostico del controlador del robot 


El bloque de funcién KRC_Diag le permite determinar varios datos de diagnéstico del 
controlador del robot o enviar un intérprete para procesar los comandos de los bloques de 
funcién desde la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation en el controlador del robot. 


El bloque de funciones del controlador SIMATIC proporciona los siguientes datos de 
diagnéstico: 


Numero de instrucciones almacenadas en bufer de los bloques de funci6n de la biblioteca de 
bloques KUKA.PLC mxAutomation en el controlador del robot. 


Sefial de latido del intérprete de envio que procesa los comandos de los bloques de 
funcion de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation en el controlador del robot como 
monitorizacion de latido. 


Tiempo de ciclo actual, mas corto, mas largo y promedio del intérprete enviado. 
Numero de error del intérprete del robot. 
Numero de error del intérprete de envio. 


Numero de error del PLC en el controlador del robot. 
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Figura 4-17 Escaneo de sefiales de diagnoéstico del controlador del robot 


YFB950 
"KRC_Diag” 

Valid — --- 
QueueCount — --- 
PosActValid — --- 
BrakeActive — --- 
Heartbeat — --- 
SubmitCyc_Act — --- 
SubmitCyc_Min — --- 
SubmitCyc_Max — --- 
SubmitCyc_Avg — -- 

ActivePosOrderl 
D—... 
ActiveOrderlDB — --- 


Avg_Duration — --- 
ProconosHeart 
beat — ... 


ProconosCyc_ 
a —- 


ProconosCyc_ 

Min — ... 
ProconosCyc_ 

Max — -.- 


ProconosCyc_ 
Avg — --- 


ErroriD_Rl —— --- 

ErroriD_S| — --- 

== EN ErroriD_PLC — --- 

2 —= AxisGroupidx ErrorlD_PCOS — --- 
false —= ShowTrace Error — --- 


MaxSubmitCycl ErrorlD — --- 
°—-s ENO — 


Nota Para cada robot, este bloque de funciones solo se puede llamar o instanciar una vez. Si el 
bloque se llama varias veces, pueden producirse incoherencias de datos al emitir datos. 


Lectura de mensajes de error de la interfaz de automatizaci6n KUKA.PLC mx 


El bloque de funciones KRC_ReadMXAError le permite determinar el estado de error actual de un 


grupo de ejes. La causa del error se emite como un numero de error a través del ErrorID 


produccion. 


Figura 4-18 Lectura de mensajes de error de la interfaz KUKA.PLC mxAutomation 


IFB908 
"KRC_ReadMXAError™ 


Error — --- 
--==EN ErroriD ~~ --- 
O —= AxisGroupldx ENO — 
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4.4 Programacion de funciones basicas 
4.4.4 Reconocer mensajes de error 


Para reconocer los distintos mensajes de error, la biblioteca de bloques KUKA.PLC 
mxAutomation ofrece varios bloques funcionales. 


Nota Los mensajes de error del controlador del robot solo se pueden reconocer cuando el robot 
esta parado. 


Confirmaci6n de mensajes de error de la interfaz KUKA.PLC mxAutomation 


El bloque de funciones KRC_MessageReset permite reconocer el estado de error actual 
de un grupo de ejes de la interfaz KUKA.PLC mxAutomation. 


Figura 4-19 Confirmacién de mensajes de error de la interfaz KUKA.PLC mxAutomation 


4FB909 
"KRC_MessageReset™ 


--== EN Error — --- 
0 —= Axis Groupldx ErrorlD — --- 
false —= MessageReset ENO — 


Reconocimiento de mensajes de error del controlador del robot 


Usando el bloque de funci6én KRC_AutomaticExternal, mensajes de error del robot 
El controlador puede ser reconocido por un flanco ascendente en la entrada CONF_MESS. 


Figura 4-20 Confirmacién de mensajes de error del controlador del robot 


FB900 
"KRC_AutoExt" 
Valid — --- 
RC_RDY1 —--- 
ALARM_STOP — -.- 
USER_SAFE —— --- 
PERI_RDY — --- 
ROB_CAL —-.- 
10_ACTCONF —— --- 
STOPMESS — --- 
= EN INT_E_STOP —... 
0 —= AxisGroupldx PRO_ACT — --- 
‘e's == MOVE_ENABLE APPL_RUN — --- 
fais == CONF_MESS PRO_MOVE — --- 
false —= DRIVES_OFF ON_PATH — --- 
false — DRIVES_ON NEAR_POSRET — -.- 
false —= EXT_START ROB_STOPPED — -.. 
false == RESET ™1—--- 
false == ENABLE TI ™T%2—--- 
tals == ENABLE_T2 AUT — --- 
s€ == ENABLE_AUT EXT — -- 
© == ENABLE_EXT ENO — 


S7-1500 / mx Automatizaci6n 


Pagina del Customer Support con numero ID 109482123, V1.1, 01/2016 


4 Generacion de programas 


4.4 Programacion de funciones basicas 


Nota Este bloque también se utiliza para encender las unidades de potencia del robot y seleccionar los modos del 
controlador del robot. 


4.4.5 Leer la posicion del robot 


La biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation proporciona dos bloques de funciones diferentes 
para leer la posicién actual del robot. 


Leer las posiciones de los ejes del robot 


El blogue KRC_ReadActAxisPos se utiliza para leer ciclicamente la posicién actual de 
los ejes del robot. 


Figura 4-21 Posiciones de los ejes del robot 


Figura 4-22 Lectura de las posiciones de los ejes del robot 
‘FB902 
"KRC_ReadActAxis Pos” 
Valid — --- 
AxisPosition — --- 
Al —-- 


= EN E6—-. 
0 — AxisGroupidx ENO — 
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La salida AxisPosition se utiliza para generar la posicién de los ejes del robot en la 
estructura E6AXIS definida. Ademas, las salidas A1 a A6 contienen la misma informacién 
que los valores individuales. 


Las salidas E1 a E6 muestran la posicién actual de los ejes externos que también se pueden 
influir mediante el controlador del robot. 


Leer la posicion del robot en el sistema de coordenadas cartesianas 


El bloque KRC_ReadActualPosition se utiliza para leer ciclicamente la posicién actual del robot o el 
punto central de la herramienta (TCP) en el sistema de coordenadas cartesianas seleccionado 
actualmente. 


Figura 4-23 Posiciones del robot cartesiano 


Figura 4-24 Lectura de la posicién de la herramienta en el sistema de coordenadas cartesianas 
“FB901 
"KRC_ReadActualPosition” 

Valid — --- 

Position — --- 

x—.-- 

Y—.-- 

zZ—.-- 

A—.-- 

B—.-- 

c—.- 

Status —— -- 

Turn ~~ --- 

Tool — --- 

Base — -- 

== EN IPOMode — --- 
0 — AxisGrouplidx ENO — 


La salida de posicién se utiliza para dar salida a la posicién actual en la estructura 6POS definida. 
Ademas, las salidas X a Z y Aa C contienen la misma informacién que los valores individuales 
para la posicion en el espacio y la rotacién sobre los ejes de coordenadas. Los valores de Estado 
y Giro se utilizan para especificar la orientacién del robot en la 

posicién con mayor detalle. 


A través de las salidas de Herramienta y Base, se emiten adicionalmente la herramienta actualmente 
activa y el numero del sistema de coordenadas seleccionado actualmente. 
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4.5 Programacion de funciones de movimiento 


Nota Para obtener informacion relacionada con los sistemas de coordenadas del robot, consulte el 
Apéndice de este documento. 


4.4.6 Configuraci6n de la anulaci6n de velocidad 


La funcion de anulaci6n es la funcién mas importante al iniciar y mover manualmente el 
robot. Esta funci6n le permite influir en la velocidad especificada del robot entre 0% y 100%. 


Figura 4-25 Bloque KRC_SetOverride 


YFB911 
"KRC_SetOverride™ 


Valid — --- 

ActualOverride — --- 

~~ EN Error — -.- 

2 — AxisGroupidx ErrorlD — --- 
2 — Override ENO — 


Para poder utilizar la funcidn de anulaci6n en cualquier momento, se recomienda llamar al 
bloque de funciédn KRC_SetOverride en cada ciclo del PLC y transferir la configuraci6n de 
anulacién actual al robot. 


Nota Siempre inicie movimientos de robot recién programados 0 movimientos de desplazamiento manual 
con una anulacion de velocidad reducida y aumente la velocidad solo cuando el robot ejecute el 
movimiento deseado y esperado. 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


4.5.1 Tipos de movimiento 


Hay dos opciones para mover un robot: 


Movimiento especifico del eje 

Los ejes individuales del robot se mueven de forma completamente independiente 
entre si. No hay interpolaci6n entre los ejes. Por lo tanto, la trayectoria del robot es 
dificil de predecir y depende de la posicién actual de los ejes del robot. El movimiento 
se ejecuta a la velocidad maxima programada, en porcentaje, de los ejes individuales 
o limitado por esta velocidad. 


Movimiento cartesiano 

Los ejes individuales del robot se mueven coordinados entre si a través de la transformacién de 
coordenadas para que el punto de referencia del robot se mueva a lo largo del 

ruta especificada. De esta manera, el punto de referencia del robot se puede mover en linea recta 

0 en una trayectoria circular con coordenadas especificadas en el sistema de coordenadas 
seleccionado. El movimiento punto a punto en el sistema de coordenadas también se 


posible. 
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4 Generacion de programas 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


4.5.2 


Definici6n de coordenadas 


El movimiento especifico del eje requiere que la posicién final de los ejes individuales se especifique 

mediante el tipo de datos del PLC E6AXIS. Para definir los valores de los ejes individuales en este tipo 
de datos, la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation proporciona una funcién que cambia las 
posiciones individuales de los ejes al tipo de datos del PLC E6AXIS. 


Figura 4-26 Funci6n para configurar el tipo de datos del PLC E6AXIS 


%FCI00 
“mxA_ValuesToE6 AXIS" 

== EN 
<27?> — Al 
<2??> — AD 
<2??> — A3 
<2??>— AA 
<2??>— A5 
<2??> — AG 
<???>— £1 
<???> — £2 
<???> — £3 
<???>—E4 
<???>— E5 E6Axis —— <???> 
<27?>— E6 ENO — 


Asimismo, para el movimiento cartesiano, la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation proporciona 
una funcién para definir las coordenadas X, Y y Z y rotar alrededor de los ejes de coordenadas 
A, By Cen el tipo de datos del PLC E6POS. 


Ademas, los parametros de estado y giro para la definicién precisa de la 
La posicién del eje se puede incluir en este tipo de datos. 


Figura 4-27 Funci6n para configurar el tipo de datos del PLC E6POS 


“C901 
"mxA_ValuesToE6 POS” 
— EN 
<2??> — 
<2??>— 
2l>—J 


<??>— A 
<??>—B 
??>— € 
<???> — Status 
<???>— Turn 
<???>—— £4 
<???>— £2 


<???> — £3 


<2??>— Eq 
<???>— 5 E6POS —— <???> 
<???>— E6 ENO— 
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4 Generacion de programas 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


Nota 


4.5.3 


Las dos funciones para configurar los tipos de datos del PLC, E6AXIS y E6POS, incluyen 
adicionalmente parametros de entrada para seis ejes externos, E1 a E6, que se pueden utilizar para 
controlar ejes conectados adicionalmente al controlador del robot como transportadores, ejes de 


herramientas, etc. 


El movimiento cartesiano requiere que, ademas de la posicidén final del movimiento, se 
seleccione el sistema de coordenadas. Para ello, la libreria de bloques KUKA.PLC 
mxAutomation proporciona una funcidn de entrada para el tipo de datos del PLC COORDSYS. 


Figura 4-28 Funci6n para configurar el tipo de datos del PLC COORDSYS 


YFCI03 
“mxA_ValuesToCOORDSYS™ 


= EN 
<27?> —=—oot 


>——= Base 


COORDSYS — <???> 
> — |PO_Mode ENO — 


Con esta funcién, se pueden realizar los siguientes ajustes para todas las funciones de movimiento 


cartesiano: 


Tabla 4-2 Parametros de la funci6n mxA_ValuesTOCOORDSYS 


Interfaz Funcion 

Entradas 

Herramienta Selecciona el numero del sistema de coordenadas de la 
herramienta o herramienta activa. 

Base Selecciona el numero del sistema de coordenadas 
base que se utilizara. 

IPO_M ode Selecciona el modo de interpolacion, es decir, si el sistema de 
coordenadas de la herramienta de coordenadas de la herramienta 
0 el sistema de coordenadas de la base se utilizara como base para 
el movimiento. 

Salidas 

COORDSYS Estructura de datos para la definicién del sistema de 
coordenadas de movimientos de desplazamiento cartesianos. 


Movimiento de punto a punto (PTP) 


En un movimiento de punto a punto, el punto de referencia del robot se mueve al punto final 
especificado. El controlador del robot determina de forma independiente la trayectoria entre la 
posicién actual del robot y el punto final, de modo que se logre la mayor velocidad de desplazamiento 


posible del robot durante el movimiento. 


El controlador del robot selecciona la trayectoria de modo que los ejes del robot lentos, como los ejes 


A4 a A6 preferiblemente ejecutan movimientos cortos mientras que los ejes rapidos del robot se mueven mas tiempo 


distancias. 
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4.5 Programacion de funciones de movimiento 


Con la biblioteca de blogques KUKA.PLC mxAutomation, se pueden ejecutar movimientos de 
punto a punto con los siguientes comandos: 


KRC_MoveAxisAbsolute: 
Movimiento de desplazamiento especifico del eje de los ejes individuales especificando las posiciones 
absolutas del eje del punto final. 


Figura 4-29 Bloque de funci6dn KRC_MoveAxisAbsolute 


YFB923 
"KRC_MoveAxis Absolute™ 

== EN 

0 —= AxisGroupidx Busy — -- 
false ——= ExecuteCmd Active — --- 

-- —= AxisPosition Done —--- 

0 — Velocity Aborted — --- 

J == Acceleration Error — --- 

-- == Approximate ErrorlD — --- 

J —— BufferMode ENO— 


KRC_MoveDirectAbsolute o KRC_MoveDirectRelative: 

Movimiento de desplazamiento cartesiano especificando la posiciédn absoluta del punto final 
en el sistema de coordenadas seleccionado o debido a la distancia relativa entre el punto 
final y la posicién actual del robot en el sistema de coordenadas seleccionado. 


Figura 4-30 Bloque de funcié6n KRC_MoveDirectAbsolute 


“FB921 
"KRC_MoveDirectAbsolute” 
-- == EN 
J —= AxisGroupidx 
se == ExecuteCmd 
--- —= Position Busy — --- 
J — Velocity Active — -- 
0—= Acceleration Done — --- 
CoordinateSyst Aborted — -- 
-—=em Error — --- 
--- = Approximate ErroriD — -.-- 
J — BufferMode ENO — 
Nota Tenga en cuenta que es dificil o incluso imposible predecir la trayectoria de un movimiento de 


punto a punto. Especialmente en rangos de movimiento limitados, esto puede resultar en una 
colisidn inesperada del robot con su entorno. 


4.5.4 Movimiento lineal 


Con la ayuda de los comandos KRC_MoveLinearAbsolute / KRC_MoveLinearRelative, se 
puede ejecutar un movimiento cartesiano del robot en linea recta entre la posici6n actual 
del robot y la posicién del punto final especificado como valor absoluto o definido por la 
distancia. La posicién del punto final se especifica en la 


sistema de coordenadas seleccionado actualmente. 
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4 Generaci6on de programas 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


Figura 4-31 Bloque de funci6n KRC_MoveLineaAbsolute 


--- == Position 
0 — Velocity Busy — -- 
O° — Acceleration Active — --- 
CoordinateSyst Done — -- 
~— Aborted — -.- 
O° — OriType Emon — —- 
--—= Approximate ErroriD — --- 
0 — BufferMode ENO — 
Nota Los movimientos lineales del robot son generalmente mas lentos que los movimientos punto a punto, ya 


FB919 


"KRC_MoveLineaAbsolute” 


= EN 
0 —= AxisGroupldx 


alse —= ExecuteCmd 


que mover el robot en linea recta requiere que todos los ejes del robot se muevan sobre una base definida. 


4.5.5 Movimiento circular 


Con la ayuda de los comandos KRC_MoveCircAbsolute / KRC_MoveCircRelative, se puede ejecutar 
un movimiento cartesiano del robot a lo largo de una trayectoria circular entre la posicién actual 


del robot y la posici6n del punto final especificado como valor absoluto o 


definido por la distancia. 


La definicién precisa de la trayectoria circular requiere que se defina un punto 
auxiliar absoluto adicional. La posicién del punto final y el punto auxiliar es 
especificado en el sistema de coordenadas seleccionado actualmente. 


Figura 4-32 Bloque de funcié6n KRC_MoveCircAbsolute 
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“FB924 
"KRC_MoveCircAbsolute” 

== EN 
0 —= AxisGroupldx 

sé == ExecuteCmd 

--- —= Position 

--- == CircHP 

0.0 — Angle 
0 — Velocity 
O—— Acceleration Busy — --- 
CoordinateSyst Active — -- 

em Done —--- 
Oo —= OriType Aborted — --- 
O — CircType Error — --- 
-- —= Approximate ErrorlD —— --- 
0 — BufferMode ENO — 
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4 Generacion de programas 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


4.5.6 Funcién de movimiento de posicionamiento aproximado 


Los comandos de movimiento enumerados en los capitulos anteriores tienen los llamados parametros de 


aproximacién que le permiten definir el comportamiento de aproximaci6n del punto final del movimiento. 


El posicionamiento aproximado permite que el robot ejecute trayectorias compuestas por comandos 


individuales en un movimiento continuo. 


Los pardmetros de aproximaci6n para los comandos de movimiento se definen mediante el tipo de 
datos APO PLC para cuya configuracién proporciona una funci6n la biblioteca de blogues KUKA.PLC 


mxAutomation. 


Figura 4-33 Funcion para configurar el tipo de datos APO PLC 


"mxA_Values ToAPO" 


Con esta funcién, se pueden realizar los siguientes ajustes para todas las funciones de movimiento: 


Tabla 4-3 Parametros de la funci6én mxA_ValuesTOAPO 


Interfaz 


Entradas 


Funcion 


PTP_Mode 


Define el movimiento de aproximacién para un 
movimiento de punto a punto. 


CP_MODE 


Define el movimiento de aproximacién para un movimiento 
interpolado, por ejemplo, el movimiento del robot en linea 
recta o trayectoria circular. 


CPTP 


Distancia de aproximaci6n, en porcentaje, para un 
movimiento de punto a punto en el que, antes del 
punto final, el posicionamiento aproximado 
comienza como minimo. La distancia maxima 
(100%) representa la mitad de la distancia entre el 
punto inicial y final. 


CDIS 


Distancia al punto final, en milimetros, en el que 
comienza el posicionamiento aproximado como 
minimo. 


CORI 


Parametro de orientaci6n, en grados, en el que puede 
comenzar el posicionamiento aproximado, como 
minimo, cuando el angulo de orientacién dominante cae 
por debajo del valor para el punto final establecido aqui. 


CVEL 


Define la velocidad, en porcentaje, ala que el 
posicionamiento aproximado en la fase de 
frenado para el punto final puede comenzar lo 
antes posible. 
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4 Generacion de programas 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


Interfaz Funcion 
Salidas 
APO Estructura de datos para definir los 
parametros de aproximaci6n. 
4.5.7 Control de orientacién 


El control de orientaci6n le permite definir la orientacién del punto central de la herramienta (TCP) 


durante el movimiento. 


Figura 4-34 Bloque de funci6n KRC_MoveLineaAbsolute 


FB919 


"KRC_MoveLineaAbsolute™ 


= EN 
2 — AxisGroupidx 
ls —= ExecuteCmd 
--- —= Position 
2 — Velocity 
2 —= Acceleration 


CoordinateSyst 


—e)em 


-- > Approximate 
2 — BufferMode 


Busy — --- 
Active — --- 
Done — --- 
Aborted — --- 
Error = --- 
ErrorlD ~~ --- 
ENO — 


Para el control de orientacién, el parametro de entrada OriType le permite realizar los siguientes 
ajustes en los bloques de control de movimiento de la biblioteca KUKA.PLC mxAutomation: 


OriType = 0: VAR 


La orientacién del punto central de la herramienta (TCP) cambia continuamente durante el 


movimiento. 


OriType = 1: CONSTANTE 


La orientacién del punto central de la herramient 


OriType = 2: JUNTA 


‘a (TCP) permanece constante durante el movimiento. 


La orientacién del TCP cambia continuamente durante el movimiento, pero no de manera uniforme. Esto se 


realiza mediante transformacion lineal (movimiento especifico del eje) de los Angulos del eje de la mufieca. 


4.5.8 Ejes de robot de movimiento manual (JOG) 


Para mover manualmente los ejes del robot, la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation 
proporciona dos bloques funcionales: KRC_JogLinearRelative y KRC_JogToolRelative. Estos dos 


bloques de funci6n le permiten acercarse a u 


na posicién cartesiana definida en 


el sistema de coordenadas WORLD o el sistema de coordenadas TOOL en linea recta 


en relacién con la posicién actual del robot. 
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4 Generaci6on de programas 


4.5 Programacion de funciones de movimiento 


Figura 4-35 Bloque de funcién KRC_JogLinearRelative 


FB926 
"KRC_JogLinearRelative” 

--== EN 
J —= AxisGrouplidx 

false — ExecuteCmd Busy — --- 
---—= Position Active — --- 
J ——= Velocity Done — --- 
2 —= Acceleration Aborted — --- 

CoordinateSyst Error — --- 

-——em ErrorlD — --- 
J — OriType ENO — 


Figura 4-36 Bloque de funci6n KRC_JogToolRelative 


4FB927 
*KRC_JogToolRelative” 


--== EN 
0 —= AxisGroupidx 

TalSe =— ExecuteCmd Busy — --- 
--- == Position Active — -- 
0 — Velocity Done — --- 
0 — Acceleration Aborted — --- 

CoordinateSyst Error — --- 

-—=em ErroriD —— --- 
Oo — OriType ENO — 


El inicio de las funciones jog siempre cancela todas las funciones de movimiento activas o 
almacenadas en el robot y el robot se desacelera hasta detenerse antes de ejecutar el movimiento 


jog. 


Mover manualmente el eje del robot mediante las teclas de desplazamiento 


Si desea mover los ejes del robot mediante las teclas de desplazamiento, la funcién 
KRC_MoveLineaAbsolute, para un movimiento en el sistema de coordenadas, o la funcién 
KRC_MoveAxisAbsolute, para un movimiento de los ejes del robot, y la funcién KRC_Abort deben 
estar interconectadas en un bloque de funci6n. Con las teclas de desplazamiento especificas del eje, 
se puede iniciar el movimiento del eje respectivo, por ejemplo, con un flanco de sefal ascendente de 
la tecla. Un flanco de sefal descendente de la tecla finaliza el movimiento del eje mediante la funcién 
KRC_Abort y, por lo tanto, detiene el eje. 


Al utilizar este procedimiento, se debe seleccionar un valor de posicién poco antes del final 
de carrera de software del eje para el eje apropiado. 


Nota Un bloque preparado de SIEMENS Robotics Support esta disponible para mover el robot usando las 
teclas de desplazamiento. Puede obtenerse de la direccién que figura en el Apéndice. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de un bloque de desplazamiento para mover el robot. 
ejes mediante teclas jog. 
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4 Generacion de programas 


4.6 Ejemplo de programa resumido 


4.6 


4.6.1 


Figura 4-37 Bloque preparado para mover los ejes del robot con las teclas de desplazamiento 


TFB4 
"HMI RobotjoG" 
EN 
0 —= Axis Groupidx 
false —= JOG 01_Plus 
'sls€ —= JOG_01_Minus 
&— jOG 02 Plus 
s€ == jOG 02_Minus 
aise —— JOG 03_Plus 
€ — JOG_03_Minus 
false —= jOG_04 Plus 
false —= JOG _04 Minus 
false —— JOG_O5 Plus 
false —— JOG_05_Minus 
aise == JOG 06 Plus 
se == JOG 06 Minus 


-- —= AxisPosition Busy — -- 

false —= Mode Error — --- 
0 — Velocity ErrorlD — --- 
0 — Acceleration ENO — 


Ejemplo de programa resumido 


El objetivo de este capitulo es ilustrar una vez mas la estructura basica de un programa de 
usuario para controlar un robot industrial KUKA utilizando la biblioteca de bloques 
KUKA.PLC mxAutomation. 


Resumen completo del programa 


La siguiente figura muestra un ejemplo de los bloques de funcidn de la libreria de bloques y su 
secuencia de llamada, que son al menos necesarios para trasladar un robot industrial KUKA 
desde un SIMATIC S7. 


El ejemplo de programa esta disefiado para controlar dos robots industriales KUKA 
separados desde el mismo controlador SIMATIC S7. 


Para cada robot, la figura muestra los bloques de funciones para leer y escribir los datos del 
robot. Entre estos bloques, se Ilaman dos bloques de funciones que contienen el control basico 
del robot utilizando las funciones administrativas y el control de movimiento del robot. Los dos 
capitulos siguientes proporcionan una explicacién detallada de estos dos 

bloques. 
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4 Generacion de programas 


4.6 Ejemplo de programa resumido 


Figura 4-38 Ejemplo de programa de resumen 


“Sos 


Principal 


Ciclo 


=f ~ 


Robot_01 


ReadAxis 
Grupo 


Robot 


“Srp 


RobotMove 


WriteAxis 
Grupo 


“if. “irs 


ReadAxis 


Grupo 


Robot 


“Srp 


RobotMove 


WriteAxis 
Grupo 


4.6.2 Vista detallada del control del robot 


ver detallado 
grafico 


ver detallado 
grafico 


ver detallado 
grafico 


ver detallado 
grafico 


El bloque de funciones Robot contiene las funciones administrativas del robot que le 
permiten ejecutar las siguientes funciones: 


Encienda el robot mediante un bloque de funciones 


independiente. Inicialice la interfaz KUKA.PLC mxAutomation. 


Compruebe el estado de la interfaz de datos KUKA.PLC mxAutomation. 


Lea los mensajes de error del controlador del robot, los datos de diagnéstico del robot y 
los mensajes de error de la interfaz de datos KUKA.PLC mxAutomation. 


Confirme los mensajes de error en la interfaz de datos KUKA.PLC mxAutomation. 


Seleccione el modo de robot / reconozca los mensajes del robot. 


Establezca la anulacién de los movimientos del robot. 
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4 Generacion de programas 


4.6 Ejemplo de programa resumido 


Leer la posicién actual del robot en posiciones de eje 0 coordenadas cartesianas. 


Figura 4-39 Vista detallada del bloque de funciones del robot 


Robot Poder 


KRC_ 
Inicializar - 


FB 


KRC_ 
ReadMxa 
—_ Estado 
FB 
KRC_ 
ReadKrc 
Error _ - 
FB 
KRC_ 
--L Diag 
“SFB 
KRC_ 
ReadMxa 
Error - 5 
FB 
KRC_ 
Mensaje 
= FB: Reiniciar 
KRC_ 
AutoExt 


Lt 


KRC_ 
SetOverride 


FB 


ReadAxis 


Posicion 


FB 


ReadActual 


Posicion 


4.6.3 Vista detallada del control de movimiento 


El bloque de funciones RobotMove contiene todos los bloques de funciones para ejecutar los movimientos del 


robot. Este bloque muestra un ejemplo de la programaci6n de una secuencia de movimiento utilizando 
diferentes bloques de movimiento de la biblioteca de blogues KUKA.PLC mxAutomation. 


En este bloque, se hace lo siguiente: Primero se establecen los parametros para cada movimiento 
usando los parametros apropiados y luego se llama al bloque de funcién para el movimiento 
deseado. 


El comienzo del bloque muestra ademas las funciones para configurar los parametros para el 
posicionamiento aproximado de los movimientos y seleccionar la coordenada. 
sistema para ejecutar el movimiento. 
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4.6 Ejemplo de programa resumido 


El bloque preparado para implementar los movimientos de los ejes del robot mediante teclas jog 
también esta integrado al comienzo del bloque de funciones. 


Figura 4-40 Vista detallada del bloque de funciones de RobotMove 


“Sr “FB: 


RobotMove EMPUJONCITO 


Fe 
mxAValues 
para 
APO 


FC 

mxAValues 
para 
COORDSYS 


FC 
mxAValues 
para 
E6AXIS 


FB 


MoveAxis 
Absoluto 


FC 
mxAValues 
para 
E6AXIS 


FB 


MoveAxis 
Absoluto 


FC 
mxAValues 
para 
E6AXIS 


FB 


MoveAxis 
Absoluto 


FC FB 
mxAValues 


para MoveAxis 


E6AXIS Absoluto 


Nota Si desea que los movimientos individuales sean aproximados, los bloques de funci6én 
KRC_MoveAxisAbsolute deben estar interconectados a través de la salida Busy; es decir, una vez que un 
bloque de funciones indica Ocupado, el siguiente bloque de funciones se puede 


empezado. 
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5 funciones adicionales 


5.1 Control de herramientas (pinza) 


5 


5.1 


5.1.1 


Ventajas 


Desventajas 


5.1.2 


Funciones adicionales 


El objetivo de este capitulo es presentarle funciones adicionales seleccionadas que van mas 
alla del control basico de un robot industrial KUKA con la ayuda de la biblioteca KUKA.PLC 
mxAutomation. 


Control de herramientas (pinza) 


Para que un robot industrial realice las actividades deseadas, se debe instalar una herramienta en el robot. 
Estas herramientas generalmente cuentan con numerosas entradas y salidas 0 un puerto de bus para poder 


controlar la herramienta como se desee o verificar el estado actual de la herramienta. 


Como el robot se controla mediante el controlador SIMATIC S7 con la ayuda de la biblioteca de bloques 


KUKA.PLC mxAutomation, el control de herramientas tiene dos opciones para transferir los comandos 


deseados a la pinza. 
Control mediante el controlador del robot 


El controlador de robot de un robot industrial KUKA también cuenta con un PLC integrado que le 
permite controlar las entradas y salidas de una herramienta. 


Esto le permite conectar las entradas y salidas de una herramienta también directamente al controlador del 


robot. 


Este tipo de control aporta las siguientes ventajas: 
El robot y la herramienta forman una unidad de hardware. 


La herramienta se puede controlar controlando las entradas y salidas del PLC del 
controlador del robot con la ayuda de los blogques KRC_ReaddidigtalOutput y 
KRC_WriteDigitalOutput de la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation. 


Este tipo de control conlleva las siguientes desventajas: 
Los datos de control de la herramienta deben transferirse primero al controlador del robot. 


Si es necesario transferir de forma constante varios bits de datos a la herramienta al 


mismo tiempo, el programa debe garantizar la coherencia de los datos, lo que aumenta el 
trabajo de programaci6n necesario en el controlador SIMATIC S7 y en el controlador del 


robot. 


Sila herramienta se controla mediante un sistema de bus desde el controlador del robot, la 


transferencia de datos puede retrasarse debido a la transferencia de datos en el controlador del robot 


al segundo sistema de bus. 


Control directo mediante SIMATIC S7 


Dado que el controlador SIMATIC S7 asume el control total y el control de movimiento del robot, la 


herramienta del robot también se puede aplicar directamente desde SIMATIC S7 0 desde E/S distribuidas 


conectado al controlador. 


Si es necesario, la periferia descentralizada del controlador SIMATIC S7 también se puede 


integrado directamente en la herramienta. 
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5 funciones adicionales 


5.2 Seguridad integrada 


Ventajas 


Desventajas 


5.2 


5.2.1 


Este tipo de control aporta las siguientes ventajas: 


Facil control de la herramienta desde el programa de usuario del controlador SIMATIC S7 
utilizando los comandos de E/S conocidos integrados en el programa para generar los 
comandos de movimiento del robot. 


Opcidn de integrar las E/S distribuidas del controlador SIMATIC S7 directamente en la herramienta 0 el 
brazo robdtico, lo que reduce significativamente el cableado de E/S a la herramienta. 


Opcidén de intercambiar datos con las E/S distribuidas mediante 
comunicaci6n inalambrica. 


Este tipo de control conlleva las siguientes desventajas: 


Para activar las funciones de la herramienta es necesario comprobar y comparar el estado 
actual del robot con el controlador SIMATIC S7. 


Es dificil o imposible implementar acciones de herramientas sincronizadas con el movimiento. 


Seguridad integrada 


Para utilizar la funci6n Safety Integrated junto con un robot industrial KUKA, KUKA 
ofrece la opcién de seguridad SafeOperation: 


Componentes 


La opcién de seguridad SafeOperation de KUKA incluye los siguientes componentes: 


Componentes de software 


Tabla 5-1 Componentes de KUKA: opcién de seguridad SafeOperation 


Componente No. Ndmero de articulo Nota 


KUKA.SafeOperation1 Version: V3.2 


Componentes de hardware 


5.2.2 


Tabla 5-2 Componentes de KUKA: opcién de seguridad SafeOperation 


Componente No. Numero de articulo Nota 
Interruptor de referencia 1 Para el control automatico de las areas de 
modulo seguridad establecidas en el robot. 
Funcionalidad 


La opcién de seguridad SafeOperation de KUKA contiene las siguientes funciones: 


Supervisi6n segura de max. 16 monitorizaci6n cartesiana o especifica de eje definida por el usuario 


espacios. 

Supervision segura de un area de celda definida por el usuario. 
Supervision segura de velocidades especificas del eje. 
Monitorizacién segura de velocidades especificas del espacio. 


Monitorizacién segura de velocidades cartesianas. 
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5 funciones adicionales 


5.3 PROFlenergia 


5.2.3 


Nota 


5.3 


Modelado de hasta 16 herramientas seguras con un TCP seguro. 

Parada segura usando el sistema de control de seguridad. Parada 

operativa segura para hasta 6 grupos de ejes. Entradas seguras para 

activar las funciones de monitorizaci6n. 

Salidas seguras para mensajes de estado de las funciones de monitorizaci6n. Crear y 


editar la configuracién de seguridad en el controlador del robot. 


Control 


La opci6én de seguridad SafeOperation se controla mediante la conexi6n PROFINET 
entre el controlador SIMATIC y el controlador del robot con ayuda del telegrama 
PROFIsafe. 


Si desea utilizar esta conexidn, simplemente puede integrar la extensi6n PROFlsafe en la 
configuracion del telegrama del controlador de robot KUKA. Para ello, la extension del 
telegrama PROFlsafe se incluye en el archivo GSDML del controlador de robot KUKA. 


Figura 5-1 Control de la opcién de seguridad SafeOperation a través de PROFlsafe 


iB Topology view [ah Network view _ IN Device view 
4 Device overview 


S| wiciu 


Reck Slot taddvess §—Qaddress- Ty 


Firenwvare 


Como alternativa al intercambio de datos a través de PROFIsafe, las funciones de seguridad del robot 
también se pueden controlar mediante sefales de hardware discretas a través de la interfaz X11 del 


controlador del robot. 


PROFlIenergia 


En su configuracién basica, el robot industrial KUKA ya es un dispositivo PROFlenergy que le 
permite utilizar las opciones de ahorro de energia proporcionadas por PROFlenergy. Utilizando 
telegramas PROFlenergy estandarizados, el robot puede configurarse o recuperarse del modo 
de hibernaci6én. 


Con respecto a PROFlenergy, el robot industrial KUKA tiene las siguientes posibilidades 
estados: 


Tabla 5-3 Estados PROFlenergy del robot industrial KUKA 


Estado Funcion 


Ready_To_Operate El robot o el controlador de robot esta listo para 
funcionar y puede utilizarse. 


Conducir bus APAGADO Los accionamientos del robot estan APAGADOS, el robot no se 


puede utilizar. 
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5 funciones adicionales 


5.4 Recibir mensajes de robot en texto sin formato 


Nota 


Nota 


Nota 


5.4 


5.4.1 


Estado Funcion 


Hibernar El controlador del robot esta en modo 
Hibernar. No hay comunicacién PROFINET. 
El controlador del robot solo responde al 
paquete Wake-On-LAN para reactivar el 
controlador. 


Frenos aplicados El robot o el controlador del robot esta listo para 
funcionar, pero se han aplicado los frenos del 
robot. 

El robot responde solo al siguiente comando de 
movimiento. 


Si la interrupcién de la produccién es demasiado corta para usar el estado Apagado del 
bus de impulsi6n, es posible ahorrar energia usando el estado Frenos aplicados. 


Sin embargo, para configurar el robot en este estado, debe estar en parada programada. 


Cuando configure un tiempo de pausa para el robot, es decir, cuando configure el estado de 
pausa apropiado en el robot, asegurese de que el tiempo total que seleccione sea mayor que 
la suma de la fase de quedarse dormido (Time_to_Pause) y la fase de despertar 
(Time_to_operate ) del robot. 


Si se envia un telegrama PROFlenergy al robot, este trabajo se ejecutara directamente 
en el controlador del robot. Por lo tanto, debe asegurarse de enviar el telegrama 
PROFlenergy al robot solo cuando esté parado. 


Recibir mensajes de robot en texto sin formato 


Ademas de los bloques para determinar el estado y los mensajes de error del controlador del robot 
y la interfaz de datos de la biblioteca de bloques KUKA.PLC mxAutomation mencionados en los 
capitulos anteriores, el usuario tiene la opcién adicional de recibir mensajes del robot desde el 
controlador del robot en texto sin formato. a través de una interfaz UDP. 


Principio de funcionamiento 


El controlador del robot emite todos los mensajes del robot a través de una conexi6n UDP 
en la conexi6n PROFINET. Estos mensajes pueden recibirse en el controlador SIMATIC y, si 
es necesario, mostrarse en el panel de operador HMI. 


Ademas, también es posible enviar comandos al controlador del robot a través de la 
conexi6én UDP que le permiten configurar el envio de los mensajes del robot. El 
son posibles los siguientes comandos: 
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5.4 Recibir mensajes de robot en texto sin formato 


Tabla 5-4 Comandos para configurar los mensajes del robot 


Mando 


SwitchLanguage eng 
Numero de caracteres = 18 


Funcion 


Cambie la salida de los mensajes del robot a 
inglés. 


SwitchLanguage deu 
Numero de caracteres = 18 


Cambie la salida de los mensajes del robot a 
aleman. 


GetAllKrcMessages AllNoInfo 
Numero de caracteres = 27 


Reciba mensajes de texto puros de robot. 


En este modo de recepcidn, un area de datos de destino de 
150 caracteres es suficiente para el robot. 
mensajes. 


Para transferirlos al controlador del robot, los comandos deben ingresarse en el area de datos de 


origen para los comandos que se enumeran en la tabla anterior. Para el envio, la tabla también 
incluye la longitud del comando, es decir, el numero de caracteres. 


En el controlador SIMATIC, el area de datos de origen para los comandos y el area de datos de 
destino de los mensajes del robot se crean como una matriz [0..150] de Char. 


5.4.2 Programacion 


La conexi6n UDP entre el controlador del robot y el controlador SIMATIC se establece 
mediante el controlador del robot. Por lo tanto, es importante utilizar el ID de conexién 
especificado por el controlador del robot para los blogues TUSEND y TURCV. 

El ID de conexién de 256pic 0 16 # 100matericio generalmente se configura en el controlador del 
robot. El ID de conexién debe transferirse a los bloques TUSEND y TURCV a través del 


Paradmetro de ID. 


Ademas, la direccién IP y el puerto de comunicacién del controlador del robot deben 
transferirse a los bloques TUSEND y TURCV a través del parametro ADDR. Los datos se 
guardan como el tipo de datos del PLC TADDR_Param que contiene una matriz para la 
direccion IP y el numero de puerto. El controlador del robot envia los mensajes del robot al 
Nodos UDP a través del puerto 9050p1c. Para el controlador de robot KUKA, se puede utilizar la 
misma variable para el parametro ADDR para los blogues TUSEND y TURCV, ya que ambos 

Los comandos y los mensajes se comunican a través del mismo puerto. 


Envio de comandos 


A través del bloqgue TUSEND, los comandos deseados se envian al controlador del robot con un 
flanco ascendente en la entrada REQ. La entrada LEN debe proporcionarse con el numero de 
caracteres que se enviaran. El area de la memoria de origen donde se envia el comando 


almacenados deben transferirse en la entrada de DATOS. 


Figura 5-2 Bloque de funcién TU_SEND para enviar a través de una conexi6n UDP 


--== EN 
false — REQ 
6#100 — |p 
#DataLength — LEN 
#SEND_DATA — DATA 
#SEND_ADRESS — ADDR 
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5 funciones adicionales 


5.4 Recibir mensajes de robot en texto sin formato 


Recibir mensajes de robot 


Los mensajes del robot se reciben a través del blogue TURCV siempre que la entrada EN_R esté 


establecida en Verdadero. Al recibir mensajes de robot, nunca es necesario cambiar el valor 0 de 


la entrada LEN. El area de datos de destino en la que se guardara el mensaje se transfiere en la 
entrada de DATOS. 


Figura 5-3 Bloque de funcién TU_RCV para recibir a través de una conexién UDP 


based gk 
--== EN NDR — --- 
false=—ENR BUSY —.--- 
16#100 — Ip ERROR — --- 
O— LEN STATUS — --- 
#RCV_DATA — DATA RCVD_LEN — --- 
#RCV_ADRESS — ADDR — 


A través de la salida NDR, el bloque envia un mensaje nuevo y, a través de la salida RCVD_LEN, 
transfiere el numero de caracteres realmente recibidos al programa de usuario. 
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6.1 Sistemas de coordenadas 


6 


6.1 


6.1.1 


6.1.2 


Apéndice 


El objetivo de este capitulo es proporcionar informacién adicional sobre el manejo y la 
programaci6on de robots industriales. 


Sistemas coordinados 
Visi6n general 


Se definen varios sistemas de coordenadas en el controlador del robot. Determinan la posicién de la 
pieza de trabajo y la herramienta y forman la base de los movimientos individuales del robot. 


Figura 6-1 Vista general de los sistemas de coordenadas del robot 


Sistema de coordenadas original del sistema (MUNDO) 


El sistema de coordenadas WORLD es el sistema de coordenadas original de todo el sistema. 
Este sistema de coordenadas forma la base de todos los demas sistemas de coordenadas que 
resultan de la traslacion y la rotaci6n. 


Si no se definen rotaciones y traslaciones de los otros sistemas de coordenadas, 
El origen del sistema de coordenadas WORLD se encuentra en la base del robot. 
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6.1 Sistemas de coordenadas 


En el programa del robot, las rotaciones y traslaciones de los otros sistemas de coordenadas 
relativas al sistema de coordenadas WORLD se transfieren como una posicidén del robot con seis 
parametros y los parametros individuales tienen las siguientes funciones: 


Coordenada X: traslacién del sistema de coordenadas a lo largo del eje X. 
Coordenada Y: traslacién del sistema de coordenadas a lo largo del eje Y. 
Coordenada Z: traslacién del sistema de coordenadas a lo largo del eje Z. 


Coordenada A: Rotaci6n a la derecha del sistema de coordenadas sobre el eje X del 
sistema de coordenadas WORLD. 


Coordenada B: Rotaci6n a la derecha del sistema de coordenadas sobre el eje Y del 
sistema de coordenadas WORLD. 


Coordenada C: Rotacién a la derecha del sistema de coordenadas sobre el eje Z del 
sistema de coordenadas WORLD. 


Nota La rotacion del sistema de coordenadas sobre los ejes del sistema de coordenadas 
WORLD sigue este orden: 


Rotacion alrededor del eje X por el valor absoluto de la coordenada A 
Rotacion alrededor del eje Y por el valor absoluto de la coordenada B 
Rotacion alrededor del eje Z por el valor absoluto de la coordenada C 


6.1.3 Sistema de coordenadas de la base del robot (ROBROOT) 


El sistema de coordenadas de la base del robot (ROBROOT) le permite lograr un desplazamiento 
del lugar de instalacién del robot con respecto al origen del sistema de coordenadas WORLD. 


Nota Al iniciar el robot, el sistema de coordenadas de la base del robot debe definirse en los datos 
del controlador del robot. 


Estos datos no se pueden modificar desde el programa de usuario mediante bloques de 
la libreria de blogues KUKA.PLC mxAutomation. 


6.1.4 Sistema de coordenadas de pieza (BASE) 


El sistema de coordenadas de la pieza (BASE) se utiliza para definir el origen de la 
pieza a mecanizar en relaci6n con el sistema de coordenadas WORLD. 


La traslacién y la rotaci6n del sistema de coordenadas de la pieza (BASE) se pueden definir 
desde el programa de usuario utilizando la funci6n KRC_WriteBaseData. La configuraci6n 
actual del sistema de coordenadas 0 la traducci6n del sistema de coordenadas se pueden 
determinar utilizando la funci6n KRC_ReadBaseData. 


En el controlador del robot se pueden almacenar hasta 32 sistemas de coordenadas diferentes o traducciones 
de sistemas de coordenadas para el sistema de coordenadas de la pieza de trabajo (BASE). A continuacién, se 
pueden seleccionar para definir facilmente los comandos de movimiento del robot utilizando el 


programa de usuario. 
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6.1.5 


6.2 


6.2.1 


Sistema de coordenadas de herramienta (HERRAMIENTA) 


El sistema de coordenadas de la herramienta (TOOL) se utiliza para definir el origen de la herramienta adjunta 
al robot en relacién con el sistema de coordenadas WORLD. 


La traslacion y la rotaci6n del sistema de coordenadas de la herramienta (TOOL) se pueden definir 
desde el programa de usuario utilizando la funci6n KRC_WriteToolData. La configuraci6n actual del 
sistema de coordenadas o la traducci6n del sistema de coordenadas se pueden determinar utilizando 
la funci6n KRC_ReadToolData. 


Se pueden almacenar hasta 16 herramientas diferentes o traducciones del sistema de coordenadas de herramientas 
(HERRAMIENTA) en el controlador del robot. A continuacién, se pueden seleccionar para definir facilmente los comandos de 


movimiento del robot mediante el programa de usuario. 


Definici6n de coordenadas 


Ejes de robot 


Un robot industrial de KUKA cuenta con hasta seis ejes individuales que permiten al usuario mover 
la cinematica del robot. Para posicionar el robot, estos ejes se pueden controlar directamente desde 
el programa de usuario utilizando las coordenadas del eje A1 a A6 0 mediante la transformacién de 
coordenadas en el controlador del robot especificando, desde el programa del usuario, una 
posicién en un sistema de coordenadas definido en el controlador del robot. a través de las 
coordenadas cartesianas X, Y y Zy los Angulos de rotacién alrededor de la coordenada 

ejesA, By C. 


Figura 6-2 Ejes de un robot de 6 ejes 
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6.2 Definicidn de coordenadas 


Nota 


6.2.2 


6.2.3 


6.2.4 


Nota 


Ademas de los ejes del robot A1 a A6, el controlador de robot KUKA proporciona seis ejes externos 
E1 a E6 que también pueden ser influenciados desde el controlador SIMATIC mediante el 
programa de usuario. 


Sin embargo, los ejes externos (E1 a E6) no son el tema de este ejemplo. Para obtener 
mas informacion, consulte la documentaci6n de KUKA.PLC mxAutomation o la 
documentaci6on del controlador del robot. 


Coordenadas del eje 


El posicionamiento directo de los ejes del robot se puede lograr especificando las posiciones de eje 
deseadas en el programa de usuario utilizando el tipo de datos E6AXIS. El 
El comando KRC_MoveAxisAbsolute esta disponible para este propdsito. 


Este comando mueve directamente los ejes del robot desde la posicién actual a la posicién 
especificada usando E6AXIS. En este proceso, no hay coordinacién de los movimientos de los 
ejes individuales. Cada eje del robot se mueve a la posicién especificada en el porcentaje 
especificado de su velocidad maxima de eje. 


Coordenadas cartesianas 


El tipo de datos E6POS y varios comandos de movimiento estan disponibles para posicionar los ejes 
del robot con la ayuda de la transformaci6n de coordenadas del controlador del robot. 


Dependiendo del sistema de coordenadas seleccionado, como el sistema de coordenadas de la 
pieza (BASE) o el sistema de coordenadas de la herramienta (TOOL), los ejes del robot se pueden 
posicionar especificando una posicidén cartesiana y el vector de orientaci6n en esta posicién a través 
de la transformacién de coordenadas. 


Dependiendo del comando de movimiento seleccionado, la transformacién de coordenadas del controlador 
del robot coordina los ejes del robot, por ejemplo, para el movimiento del punto de referencia del robot en 
una linea recta o una trayectoria circular. 


Datos adicionales: "Estado" y "Turno" 


Si el robot se posiciona mediante la transformacién de coordenadas del controlador del robot, 
especificar la posicién (X, Y y Z) y la orientacion (A, B y C) no es suficiente para definir de manera 
inequivoca la posicion del eje del robot en cada posicién. Los datos adicionales para Status (S) y 
Turn (T) estan disponibles para este propésito. 


El controlador del robot considera los valores de estado y giro especificados solo para movimientos 
de punto a punto (PTP). Por lo tanto, el primer movimiento en un programa de movimiento del robot 
siempre debe ser un movimiento PTP completamente definido para que se defina una posicién de 
inicio Unica para el robot. Para todos los demas comandos de movimiento, no es necesario cambiar 
el valor 0 de Status y Turn. El propio controlador del robot define el eje 

posicion. 
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6.2 Definicidn de coordenadas 


Datos adicionales: Estado 


Los bits 0 a 4 de Estado le permiten definir la posici6dn de los ejes del robot en relacién con el 


sistema de coordenadas en el eje A1 en la base del robot. 


Tabla 6-1 Datos adicionales: estado 


Estado 


Estado de bit 


Area basica 

La interseccién de los ejes de mufieca A4, A5 
Bit 0 y A6 esta por encima del positivoEje X del 
sistema de coordenadas relativo al eje A1. 


Area de arriba 


La interseccién de los ejes de mufieca A4, 
AS y AG esta por encima del negativoEje X 
del sistema de coordenadas relativo al eje 
Al. 


La posicién del eje A3 es menor que 


La posicion del eje A3 es mayor o 


Bit 1 : 
cero. igual a cero. 
Bit 2 La posicién del eje AS es menor o La posicion del eje AAS es mayor 
igual a cero. que cero. 
Bit 3 No usado No usado 
ane El punto era noensefiado con un robot con El punto se ensefié con un robot con una 
'oco e rea . 
una calibracién absolutamente precisa. calibraciébn absolutamente precisa. 
Poco 5 No usado No usado 
Poco 6 No usado No usado 
Poco 7 No usado No usado 


Figura 6-3 Ejemplo de datos adicionales de estado - bit 0 


Interseccién de Eje de coordenadas 
ejes de mufieca A4, perpendicular a 
AS y A6 Al yA2 


Proyeccién de 
la 
intersecci6n a 
la coordenada 
eje 
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6 Apéndice 


6.2 Definicidn de coordenadas 


Datos adicionales: Turn 


Los bits 0 a5 de Turn le permiten definir la posicién directa de los ejes del robot en el 


rangos de movimiento de los ejes. 


Tabla 6-2 Datos adicionales: Turn 


Estado de bit 
Girar 
0 1 

Bit 0 La posicién del eje A1 es mayor o La posicion del eje A1 es menor que 
igual a cero. cero. 

Bit 1 La posicion del eje A2 es mayor o La posicién del eje A2 es menor que 
igual a cero. cero. 

Bit 2 La posicion del eje A3 es mayor o La posicién del eje A3 es menor que 
igual a cero. cero. 

Bit 3 La posicion del eje A4 es mayor o La posicién del eje A4 es menor que 
igual a cero. cero. 

Aes La posicion del eje AS es mayor o La posicién del eje AS es menor que 
igual a cero. cero. 

See La posici6n del eje A6 es mayor o La posicidn del eje A6 es menor que 
igual a cero. cero. 

Poco 6 No usado No usado 

Poco7 No usado No usado 


Figura 6-4 Ejemplo de datos adicionales Turn 
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6 Apéndice 


6.2 Definicidn de coordenadas 


Nota Si el estado y el giro no se especifican al posicionar el robot, el controlador del robot 
decide la transicion de una posici6n de eje del robot a la siguiente. 


6.2.5 Singularidades 


Los robots industriales de seis ejes de KUKA tienen las siguientes tres singularidades diferentes: 


Singularidad aérea 
El eje A5 es perpendicular al eje A1. 


Singularidad de posici6én extendida 
El eje AS esta en la extension de los ejes del robot A2 y A3. 


Singularidad del eje de la mufieca 
Los ejes A4 y A6 son paralelos entre si y el eje AS se mueve a la posici6dn extendida A5, 
es decir, el eje A5 esta en el rango de + 0,01812 °. 


Al programar o acercarse a puntos manualmente, considere y, cuando sea posible, evite estas 
singularidades o utilice una programacion diferente - por ejemplo, mueva directamente los ejes 
del robot en lugar de moverlos usando un comando de movimiento cartesiano - para evitarlos. 


AVISO Si hay al menos una singularidad en el espacio de trabajo deseado del robot, 
puede ser necesario verificar y corregir la posicio6n del robot en el sistema para 


que la singularidad ya no ocurra en el espacio de trabajo. 


6.2.6 Punto central de la herramienta (TCP) 


Todos los comandos de movimiento cartesiano del robot se refieren al punto central de la herramienta 
(TCP). El punto de referencia de una herramienta se define escribiendo un corrector de herramienta 
relativo al sistema de coordenadas WORLD usando el comando KRC_WriteToolData. 


Si no se selecciona ninguna herramienta, el TCP esta en la brida del robot, es decir, una herramienta sin traslacion 


y se asume la rotacion. 
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7 Enlaces y literatura 
Tabla 7-1 


\1\ 


Industria Siemens 
Soporte en linea 


Tema 


Titulo 


http://support.industry.siemens.com 


\2\ 


Descargar pagina de 


la entrada 


https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109482123 


\3\ 


SIMATIC 
PASO 7 
Profesional 


Siemens SIMATIC S7 / Safety Integrated / PROFlenergy 


SIMATIC 

Manual del sistema STEP 7 
Professional V13 SP1 

Edicién: 12/2014 

ID del documento: Impresién de la ayuda en linea 


Numero de pedido: - 


https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109011420/ 


\4\ 


SIMATIC 


PROFI 


NET 


Descripcidn del sistema SIMATIC PROFINET 
Manual del sistema 

Edicidn: 03/2012 

ID de documento: A5E00298287-06 


Numero de pedido: - 


https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/19292127/ 


ASN. 


SIMATIC 


La seguridad 


Software industrial SIMATIC 

SIMATIC Safety - Configuracién y programacién Manual 
de programaci6n y funcionamiento 

Edicion: 11/2014 

ID de documento: A5E02714439-AD 


Numero de pedido: - 


https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/54110126 


\6\ 


PROFlenergia 


Guia de aplicacién para implementar los conceptos de apagado con 
PROFlenergy 


Ejemplo de aplicacién 
Edici6én: 07/2014 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/96837137 


\7\ 


PROFlenergia 


éQué modulos de la cartera de Siemens son compatibles con las funciones de 
PROFlenergy? 


Preguntas mas frecuentes 


Edici6én: 08/2014 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/95848378 


\8\ 


PROFlenergia 


SIMATIC S7 
Biblioteca para la configuracién simple de PROFlenergy Ejemplo 
de aplicacién / Biblioteca de bloques 


Edicién: 07/2015 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109478388 


.PLC mx Automatizaci6n 


KUKA 
pagina d 


je inicio 


Robotica KUKA 


http://www.kuka-robotics.com 
Centro de descargas de KUKA: folletos 


http://www.kuka-robotics.com/qermany/en/downloads/search/ 
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Tema Titulo 


\10\ | KUKA KUKA 
Software del sistema Software del sistema 
Software del sistema KUKA - Version 8.3 


Instrucciones de operacién y programacion para integradores de sistemas 
Edicion: 18/12/12 

Version: KSS 8.3 SI V1 en (PDF) 

Numero de pedido: - 

Esta documentaci6on se puede obtener en la linea directa de KUKA. 


\11\ | KUKA Tecnologia del sistema KUKA 
Sistema KUKA.PLC mxAutomation S7 - Versién 2.0 
Tecnologia Descripcién del producto y manual 


Edicién: 05/03/15 

Version: S7_Library_mxAutomation_20_en.pdf 

Numero de pedido: 00-233-923 

Esta documentaci6n se puede obtener en la linea directa de KUKA. 


\12\ | KUKA Tecnologia del sistema KUKA 
Sistema KUKA.SafeOperation - Version 3.2 
Tecnologia Instrucciones de montaje y 


funcionamiento Edicién: 18/03/13 

Version: KST SafeOperation 3.2 V2 en 

Numero de pedido: - 

Esta documentacion se puede obtener en la linea directa de KUKA. 


\13\ KUKA Opcidn de controlador KUKA 

Opcién de controlador Documentacién del controlador / dispositivo 
KUKA.ProfiNet 3.2 

Edicién: 03/09/14 

Version: KUKA.ProfiNet 3.2 V2 

Numero de pedido: - 


Esta documentacion se puede obtener en la linea directa de KUKA. 


8 Contacto 


Si tiene alguna pregunta sobre los robots industriales KUKA 0 la biblioteca de bloques KUKA.PLC 
mxAutomation o desea solicitar la documentacién necesaria de KUKA, utilice los datos de contacto 
que se indican a continuacion. 


8.1 Soporte de Siemens Robotics 


Para ponerse en contacto con el soporte de SIEMENS Robotics, utilice la siguiente direccién de correo electrénico: 


Correo electrénico: robotic.industry@siemens.com 


8.2 KUKA Roboter GmbH 
KUKA Roboter GmbH - Sede central KU KA 


ZugspitzstraBe 140 
86165 Augsburg, Alemania 


Teléfono: +49821797-4000 
Fax: +49821797-4040 


Correo electrénico: info@kuka-roboter.de 
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9 Historia 


8.3 


8.4 


Linea directa de KUKA Roboter GmbH 


KUKA Roboter GmbH - Linea directa 
En Alemania, la linea directa esta disponible las 24 horas del dia 
y los 365 dias del afio: 


Teléfono: +49821797-1926 


Ventas de automatizaci6n de KUKA.PLC mx 


KUKA Roboter GmbH - Centro de ventas global 
Hery-Park 3000 
86368 Gersthofen, Alemania 


Teléfono: +49821 4533-0 
Fax: +49821 4533-1616 


Correo electrdnico: sales@kuka-roboter.de 


Contacto: 


Philipp Kremer 
Gerente de producto 


Teléfono: +49821 4533-3734 
Fax: +49821797-41 3734 


Philipp.Kremer@kuka.com 


KUKA 


KUKA 


KUKA 


Historia 
Tabla 9-1 
Version Fecha Modificaciones 
V1.0 01/2016 Primera version 
V1.1 01/2016 Texto agregado / modificado 
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